Elektrischer Zylinder (€ s

PN Schiitmotor J Servomotor

elektrischer Zylinder Serie LEY

Hub:

max. 500 mm (Lev32, 40)
Montagemaoglichkeiten
« Direktmontage: 3 Positionen, Montage mit

Befestigungselement: 3 Ausfiihrungen
« Steuerung der Positionierung oder Schubkraft ist wéhlbar.
Es ist mdglich, den Antrieb zu halten, um ein Werkstick zu driicken usw.

mit Kolbenstange/
axiale Motorausfiihrung

GroéBe: 16, 25, 32, 40

Seitenlast: Dx héher
+ im Vergleich zur Ausfihrung mit Kolbenstange, BaugrdBe 25 und Hub 100
Kompatibel mit Gleitfiihrung und Kugelfiihrung
Kompatibel mit Momentlast und Anschlag (Gleitfiihrung)

« Steuerung der Positionierung oder Schubkraft
kann ausgewahlt werden.
Es ist méglich, den Antrieb zu halten, um ein
Werkstlck zu dricken usw.

mit Fihrungsstange/

PAC-Servomotors FaUR (T ]y[e] axiale Motorausfiihrung

# kein UL

» Hochleistungsmotor
(100/200/400 W)

- Verbesserte Leistung bei hoher
Geschwindigkeit

 Kompatibel mit hoher Beschleunigung
(5000 mm/s?)

« Impulseingang/CC-Link/
SSCNET Il Ausfiihrungs

« Mit internem Absolut-Encoder

(Spezifikationen LECSB/C/S)

Anm.) LEY63 ist nur mit axialer
Motorausfiuihrung erhéltlich.

Endstufe

mit Fihrungsstange/
axiale Motorausfiihrung

mit Kolbenstange/

axiale Motorausfliihrung
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Servomotor * kein UL =
Ausfihruna mit Schritdaten-Eingan »Fiir Absolut-Encoder »Fiir Inkremental-Encoder
> US.U LuEgPGIIEECIig e ®Impulseingang-Ausfiihrung ®|mpulseingang-Ausfiihrung/ ol
er'lfosmonen Serie LECSB Positionierfunktion = .
: q % -Link di i -Ausfii - Ausfithrung 5 |
» Programmierfreie Ausfiihrung S R SR | serie LECSA : “ i
Serie LECP1 *SSCNET Ill Ausfilhrung
serie LECSS

»Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECPA

Serie LEY 2 S\MC

CAT.EUS100-83D-DE




Serie LEY

PRI Schittmotor { Servomotor
CIEEE G I ATl I [V Serie LEY /GroBe: 16, 25, 32, 40

Steuerung der Positionierung in Zwischenstellung und des Schubs moglich.
Hochpraziser Betrieb mit Kugelumlaufspindeln (Positioniergenauigkeit: +0.02 mm)

die Motor-Einbaulage kann gewahit werden Motorbremse
(Option)

Das Standardprodukt ist die Ausfiihrung fiir Montage von oben.
Bei Spannungsausfall wird der
Zylinder auf Position gehalten.

Eine Motorabdeckung
ist erhaltlich.
(Option)

rechte Seite linke Seite axiale
parallele Ausfiihrung parallele Ausfiihrung Motorausfiihrung

e -

2 Ausfiihrungen von Motorschlitten erhéltlich

e Standardkabel
® Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

Handhilfsbetéatigungs-Einstellschraube

fur manuellen Kolbenstangenbetrieb
Motormontage oben/parallel

Abstreifer £

Schrittmotor

Verhindert das Eindringen von Fremdkarpern. % 2 Arten von Motoren stehen zur Auswahl.

Servomotor

Abstreif i
bstreifer e Schrittmotor

Ideal fiir den Transport schwerer
Lasten bei geringer Geschwindigkeit
E und fur den Schubbetrieb geeignet.
e Servomotor Geschwindigkeit
Hohe Geschwindigkeit bei gerduscharmen Betrieb.

c Zur Prifung des End- und Zwischenstellungs-Signals
_ SICUETSE LT §7) b \ior) und D-MOTIW (2-arbige Anzeige)

Nutzlast

Befes“gungen am KOIbenStangenende * Die Signalgeber miissen getrennt bestellt werden. Siehe Seiten 21 und 22 fiir Details.

einfaches Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Gelenkkopf Gabelgelenk Verbindungsstiick Die passende Einbaulage kann
fehlerfrei eingestellt werden. ON

- Betretsterein [ M| OFF

= Ein : : ' :

= S L= Prot! gran | orot!

Signalgeben, it jeuchet bei Ereichendes :

optimalen Schaltbereichs.

Axiale MOtoraUSfﬁhrung Héhe verkiirzt um bis zu 49%

*
far LEY16D 0

*Bei Wahl von “Motoroption/mit ™ T \

Motorabdeckung”. *”:]

e . 3 ’ ) A-Abmessung [mm]

] - - < 5 5 BaugroBe axialer Motor paralleler Motor
T 16 35.5 67.5

A\ ’4:' . 6 25 46.5 92

OO P 32, 40 61 118

SVC

far LEY16

7.5%

'\
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Elektrischer Zylinder

Ausfiihrung )

G @AY [T T 18 Serie LEY /GroBe: 25, 32, 63

®Hochleistungsmotor (100/200/400 W)

*\erbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit

* Kompatibel mit hoher Beschleunigung (5.000 mm/s?)

*Impulseingang/direkte Eingabe CC-Link/
SSCNET Il Ausfuhrungs

* Mit Absolut-Encoder
* Ein Inkremental-Encoder ist ebenfalls wahlbar.

mit Kolbenstange

Nutzlast

Geschwindigkeit

verbesserte Kolbenstange/
: axiale Motorausfiihrung
g

: -

Jetzt mit Kolbendurchmesser 63

oNutzlast CFEEED 80 kg
72 kg

®Hochleistungsmotor: 400 w

eMax. Geschwindigkeit: 1000 mmvs

* 500 Hub

eMax. Schubkraft: 1910 (N)

@Staub- und Spritz-
wassergeschiitzt (IP65)

mit Kolbenstange/
axiale Motorausfiihrung

Merkmale 2



Serie LEY

Ausfiihrung m
T el W Serie LEYG /Grose: 16, 25, 32, 40
Kompakte Integration der Fuhrungsstangen,
dadurch wird eine hohe Bestandigkeit gegentiber
Seitenlasten und eine hohe Verdrehtoleranz erzielt.

&

o Gleitfuhrung
Geeignet flir Anwendungen mit Seitenlasten, wie
z. B. Stopper, die StoBeinwirkungen ausgesetzt sind.
e Kugelfiihrung
GleichméBiger Betrieb, geeignet fur
AusstoBer und Heber

Hohere Steifigkeit

axiale Motorausfuhrung

Zwei Fuhrungsstangen fiir eine
verbesserte Verdrehtoleranz

Kolben-g [mm] 16 25 32 40
Seitenlast: Gleitfihrung +0.06° +0.05°
B5x héhere* Kugelfihrung | +0.07° +0.06°
* im Vergleich zur Ausfiihrung mit Kolben- parallele Motorausfiihrung Beim Ausfahrhub des Zylinders (Anfangswert) darf die

stange, BaugroBe 25 und Hub 100 Verdrehtoleranz ohne Last und ohne Abweichung der

Fuhrungsstangen den in der Tabelle angegebenen Wert

L\esla el ) Ausfiihrung nicht tiberschreiten.
WA el - Serie LEYG /GroBe: 25, 32

mit Fiihrungsstange/ Fir die Verwendung von Signalgebern

axiale Motorausfiihrung fiir die Ausfiihrung mit Filhrungsstange
der Serie LEYG siehe Seite 118.

mit Fihrungsstange

Montageméglichkeiten

Gehauseunterseite

* Gehauseunterseite mit Gewindebohrung:
wenn “U" ausgewahlt ist

Anwendungsbeispiele

_r : stoBfreier Transfer Push-
s ) w\ anwendung

Anschlag

Merkmale 3



Elektrischer Zylinder

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

Staub- und Spritzwasserschutz (IP65)

®Schutzklasse: IP65
e®Max. Hub: 500 mm*

+ GroBe 32 Verhindert das Eindringen von
Staub und Wasser zwischen
Kabel und Motorabdeckung.

Kabeleinfiihrung

Abstreifer  Olabstreifer
Material: Polyamid  /zum Abstreifen des Schmierdls. AIuminiumabdeckung

dient dem Schutz des Motors

Liftungsoffnung

Verringert die
Druckschwankungen im Inneren
um das Eindringen von Staub und
Wasser zu verhindern.

Nut fur Signalgeber

Wasserfeste Ausfuhrung zur
PrGfung des End- und
Zwischensignals (z. B. Kiihlwasser).
x Wasserfester, zweifarbiger, elektronischer
Signalgeber ist getrennt zu bestellen

(siehe Seite 28).
LEY-X5 (siehe Seite 23.) GroBe LEY63DLII-LIP GréBe

m Ausfiihrung m (siehe Seite 98/Option) “
AC Servomotor (400:W) = .\t il [T s

axiale Motorausflihrung

parallele
Motorausfiihrung Motor oben

LEY-X5 (siehe Seite 103

AC Servomotor (100/200 W)  JXIE{Il 1T/

axiale Motorausfiihrung

axiale Motorausfuhrung

parallele
Motorausfiihrung Motor oben

% SNC Merkmale 4



2 Controller-Ausfuhrungen erhaltlich

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6/LECA6

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit 8 =
O Einfache Einstellung im "Easy Mode" “***° tg LECAG

Servomotor

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software T O -
........................................................... — ' Handbetrieb
@ Schrittdaten, Te§tbetr|eb, Handbetrieb e I [ R
und Verfahren mit festen Werten kdnnen
Uber eine Maske eingestellt und betétigt

werden.

--(Schrittdaten-EinstelIungD

Einstellen von Handbetrieb herinsssanasstsastn 5 Verfahren mit
und Geschwindigkeit des i =4 : fr- fet a We ;
Verfahrens mit festen Werten = esten erten

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) (I diRilg ey SIS Gl R RSt Ry

" Die einfache Maske ohne Scrollen ist leicht 1. Maske
einzustellen und zu bedienen. .
" Wahlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und @
wahlen Sie eine Funktion. S
" Stellen Sie die Schrittdaten ein und tberprifen Sie diese = 2. Maske A7L7ARLM jgg SEm : :
mit dem Monitor. 0 N Daten Achse 1 Uberwechen ___Achse 1
=1 Step No. (Sehrtr) 0 = Schrit-Nr. 1
Posn { 12345mm |\ Posn 12.34mm
Geschwindig‘Kézit 100 mm/s ,' Geschwindigkeit 10 mm/s
\'5’/ _ Status
Die Werte nach der Eingabe mit "SET" bestétigen. kann dberpruft werden.
leachingzBox;Maske RS Daten Achse 1 Daten Achse 1
© Die Daten konnen anhand der Position und | Schritt-Nr. 0 | SchrittNr. 1 |
der Geschwindigkeit eingestellt werden. |: Posn ~ 50.00mm IIIIIIIIIII}  Posn 80.00mm
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt) | : Geschwindigkeit 200 mm/s Geschwindigheit 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.

. Kompatible elektrische Antriebe:
reldbuss Serielle Bis zu 12 Controller
netzwerk . % ' L
konnen angeschlossen . o ﬁ
werden *’ >
e P Elektrischer Elektrischer Elektrischer Zylinder/
i | 4 = I 1] Greifer Kompaktschlitten ~ mit Fihrungsstange
Einheit (GW) - = f . ’ " Kompatible serie LEH serie LES Serie LEY
. 7 Controller o
ll‘a :hl k. Serie LEC .—*""A - '
L e :__/'l Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
. - + . - .
mit Kugelumlauffihrung Schwenkausfihrung
verwendbare —
Feldbusprotokolle (CerimeH De/D H Emm Servomotor- serie LEF serie LER > !
Schrittmotor- : -q!ﬁ“
3 _— e
12 8 5 12 || Controllr v L el
s | serie LECP6 ( ) o= ~
serie LECAG Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/
Sv%a:gg:ml%s‘ 24 VDC fiir l | | Miniaturausfiihrung mit Gleitfilhrung
9ung Gateway-Einheit | serie LEP Serie LEL
Merkmale 5 2 SNC



ODetaileinstellung 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 S
Controller-Software - R —
© Schrittdaten, Parameter, E,-_?,—_,:_

Uberwachen, Teaching usw. el

werden in verschiedenen R

Fenstern angezeigt. e

Parameter
Uberwachung e
Menu Achse 1
.

© Verschiedene Schrittdaten kdnnenin | parameter Menu Achse 1 |

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

. 0 ith-

den (?ont.rollgr Ubertragen wgrden.' _ Falptment-maske Beticbsart v Schritt-Nr. 1
© Kontinuierlicher Testbetrieb mit bis Position 123.45mm_|_

zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten- Stopp) Ausgangsliberwachung _ Achse 1

. Einstellungsmaske o BUSY] A
Teaching-Box-Maske  jmsyayl : TESEVERS T CVRE (@)
o ) . = SETON v
© Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, & ) [
Uberwachungsmaske

Test, Uberwachen usw.) knnen aus
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).

Controller

Antrieb

J

Merkmale 6




Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich

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

@ Einstellen der Positionsnummer IR @)) Einstellen der Halteposition IO Eriassung HECPT

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 mE,
Positionsnummer | ==

Schalter zur
Positionsauswahl

SET-Taste Schalter zur

Geschwinalg-

VORWARTS- und keitseinstellung

RUCKWARTS-Tasten

Schalter zur
Beschleunigungs-
einstelng

Impulseingang-Ausfuhrung serie LECPA

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

Touch-Panel

SPS -
P.osm.onler- - Elektrischer Antrieb
einheit

Serie LE

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 erhaltlich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale méglich.

Merkmale 7
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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. u 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 - LA ® 1001 mmeinstellen. ) )
[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 Schubbetriebs | A | @ ® | Eingestellt auf 100%. | Erpsltanercrfine s i desnten e
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 Al @ [ J e ‘ ) -
[Schub]: Bewegung wahrend 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 instellen. | In Einheiten von 1 mm einstellen.
a"slellu)ng ORIG direction |EnselindeRetngcerioetrarsgggotionmigieh | x| x ® | Kompatibel Kompatibel Kompatibel
uszug I -
indigkett bei Riickkehr in i it inhei i In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
ORIG speed Geschwindigkeit bei Riickkehr i die Ausgangsposition © < | X o In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Keine Einstellung erforderiich
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkehr n die Ausgangsposiion | X | x [ ] 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 Betrie beiEintelentemung und Der Betrieb bei Einstelntfernung und - Driicken Sie die MANUELLE Taste (DQ)
MOVE x | @ [ ] 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 e o [ 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-Nr. | @ | @ [ J Kompatibel Kompatibel Nicht Kompatibel
Uberwachen kann iberwacht 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 o Kompatibel Kompatibel
Datei o Kompatibel K tibel
Save/Load X | X pati ompatibe Nicht Kompatibel
Sonstige | Language L R P L [ BN o Kompatibel Kompatibel
wahrend der Installation mdglich.

A: Einstellbar ab TB Ver. 2. (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.

% S\VC

Merkmale 8



Serie LEY

vom Kunden zu stellen

®Elektrischer Zylinder/
mit Kolbenstange

SPS

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

®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 65|
fiir 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* RN ro-f _BCE Cockpit-Elemente ~ konnen
= - for the best interface  kostenlos (iber die Pro-face-
Controller-Ausfiihrung Standardkabel Robotikkabel [ 1 Webseite heruntergeladen
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] werden. Mit der Verwendung
LECAS (Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang) — LE-CA-0J ;‘?” CEFkF;'tl'lE'eme'jLe” ka;n
— - le Einstellung (ber die
LECP1 (programmierfreie Ausfiihnrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[] Touch-Bedienerschnittstelle

vorgenommen werden.

Die Markierung *: Kann in den “Bestellschlissel”
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

=

:“_—___-——;"l".
e @

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

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

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

Merkmale 9 %SNC



Elektrische Zylinder

vom Kunden zu stellen

@Elektrischer Zylinder/
mit Kolbenstange _

SPS

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

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-J

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir die Endstufe
24 vbc 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*

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

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

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

%SNC Merkmale 10



Serie LEY

Systemkonstruktion/Feldbusnetzwerk

SPS Gateway-Einheit (GW) B3R m
(vom Kunden Verwendbare Feldbusprotokolle:
bereitgestellt) pvalipvinb @®Controller-Software R

(Kommunikationskabel und USB-

Spannungsversorgung vt Kabel sind inbegriffen.)
der Gateway-Einheit PROFIBUS DP At P>
24 VDC Am) EtherNet/IP™ .
'\ ’
@Spannungs-
Spannungs- Feldbusnetzwerk versorgungs-@ :
> stecker @Kommuni- |
versorgun r -
. (Zubehdr)  cgme kationskabel %_E'.':
@®Kommuni- . - .l":' ™

Kationsstecker & ~§ zuCN3 |

o (Zubehor): M4
®Kommunikationskabel + CC-Link Ver. 2.0

LEC-CG1-O0

ke

USB-Kabel® ' pc
2u CN2 (A-miniB- (vom Kunden

Ausfuhrung) bereitgestellt)

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

nur DeviceNet™

----@Kabel zwischen XA
Verzweigungen
LEC-CG2-0J

@®Endwiderstand-
Stecker 120 Q
LEC-CGR

i @Abzweiganschluss Y3
- LEC-CGD

----@Kommunikationskabel
LEC-CG1-J

@Controller B0

@Controller B

Verwendbare Feldbusprotokolle A

angeschlossen werden konnen
@S - -Li
pannungs AAAnC- CC-Link Ver. 2.0 12
Ll DeviceNet™ 8
stecker PROFIBUS DP
(Zubehsr) 5
@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
_ _ gefordert wird, sind elektrische Antriebe
®Elektrische Antriebe/ und Endstufen mit einer Spannungsversor-
mit Fllhrungsstange gung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

= =
= serie LEY

Merkmale 11
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Elektrischer Zylinder

Endstufe AC-Servomotor Serie LECS! ]

Serie LECS[ I-Liste

Motor Steuerung Anwendung/ Option
(100/200 VAC) Funktion
Serle Anm. 1) direkter Anm. 2) Software
100 W 200 W 400 W posmon- Impuls || Netzwerk- | | Synchron LEC-MR-SETUP221
leren eingang
bis zu
7 Positionen

Q 0(0/ 0| O O

LECSA

(Impulseingang-Ausfuhrung/
Positionierausfiihrung)

Inkremental-Encoder

LECSB

bis zu CC-Link
255 Positionen Ver. 1.10

©Q 0/ 0O o O

Absolut-Encoder

LECSC

SSCNET Il

(0| O (0| ©
LECSS

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

von Mitsubishi Electric

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.

SMVC Merkmale 12
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Serie LEY

Endstufe AC-Servomotor Serie LECS]

Servoeinstellung mit Autotuning

automatische Resonanzfilterfunktion

« Unterdriickt hochfrequente
Resonanzen

>
e

Einschwingzeit Einschwingzeit

4

Geschwindigkeit
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

Anzeige
Zeigt Uberwachung, —_
Parameter, Alarm an

Einstellungen /’

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

One-Touch-Einstelltaste

AUTD

One-Touch-Servoeinstellung\.o

Anzeige s D
Zeigt Uberwachung, - -

Parameter, Alarm an o 3 L ko

CHPY

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

]

(mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSB

Anzeige Anzeige i /

Zeigt den Kommunikationssta-\ Zeigt den Kommunikations- ———— BEEE

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

Einstellungen

Einstellungen

Schalter zur Auswahl der ﬂ ~ B
Achse und zum Umschalten

Zur Steuerung der Ubertragungsrate,

Stationsnummer und der Zahlung (mit gedffneter Frontabdeckung) in den Testbetrieb (mit gedffneter Frontabdeckung)
der belegten Stationen. LECSC LECSS
Merkmale 13
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Elektrischer Zylinder

System-Aufbau |

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA

(Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) Spannungsversorgung
Regelelektronik
. Spannungs- Seite 126
vom Kunden bereitgestellt versorgungisstqcker Endstufe 24 VDC
Hauptschaltkreis
Spannungsversorgung (Zubehdr) 3= a
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i aaz-t1
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) ::g ";"r'ﬁ“"
BLLL S = Spannungs m
OOption  EETREA g i versorqungssicler
mmmmml

externer Bremswiderstand
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-[]

‘Motorkabel |Seite 132]
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S10J LE-CSM-RCOI

®Motorbremsenkabel FETREA
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[] LE-CSB-RCJ

vom Kunden bereitgestellt

©Option

Regelelektronik
(Zubehdr)

Einstellsoftware

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

+ Bestellen Sie das USB-Kabel
(Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
fur die Verwendung dieser
Software separat.

ED I—.USB-KabeI Seite 133 |
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

Elektrische Antriebe

O Option FETEEER
E/A-Stecker

mit Kolbenstange

serie LEY

mit Fihrungsstange/

axiale Motorausfﬂhr?-

serie LEYG

P

B v
‘Encoderkabel | Seite 132
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S[] LE-CSE-RCO

Bestell-Nr.: LE-CSNA

vom Kunden bereitgestellt

SPS (Positioniereinheit)
[Spannungsversorgunﬂ

fiir E/A-Signal
24VDC

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSB ©Option
(Impulseingang-Ausfiihrung) Endstufe USB-Kabel m
- Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
vom Kunden bereitgestellt Spannungs- :
\ﬁersorguhn?slftqcker Einstellsoftware EERER
Spannungsversorgung (zauubpéﬁgr)at reis (MR Configurator™)
eInphaSIg 100 bis 120 VAC (50/60 HZ) Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221E
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) - = .
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) SE l § &=
=Ei l?—ﬁ ~— @analoger
© Option B & - D ] Monitgrausgang
externer Bremswiderstand [* ™ ™ = = = == ]
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-[J X - -499-
i ‘Egrﬁzunikation = Bestellen Sie das USB-Kabel
“ (Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
‘Motorkabel Seite 132] fiir die Verwendung dieser
Standardkabel Robotikkabel _} Software separat.
LE-CSM-SO | LE-CSM-RCIC] p— 0
Seite 132 vgrsorgur%sstecker @ R
@®Motorbremsenkabel - u ;
i te 127
Standardkabel Robotikkabel ?gggﬁfﬁ ronik
LE-CSB-S[10J LE-CSB-RCOJ »

mit Kolbenstange

Serie LEY

Elektrische Antriebe

mit FUhrungsstange/
axiale Motorausfiihrung

Serie LEYG’l

“otor— °

stecker
(Zubehér)

Standardkabel

Robotikkabel

LE-CSE-SCO

LE-CSE-ROO

Batterie (Zubehér) M—f

Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT)

OOption [ETEEA
E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNB

vom Kunden bereitgestellt

SPS (Positioniereinheit)
[Spannungsversorgung}

fiir E/A-Signal
24VDC

Merkmale 14



Serie LEY

ystem-Aufba

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSC

(CC-Link-Ausfihrung)

Endstufe

vom Kunden bereitgestellt

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

‘ Motorkabel EEICREA
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-SCJ LE-CSM-RCOJ

@ Motorbremsenkabel EECRER
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[1J LE-CSB-RCJ

Elektrische Antriebe EEICKIMRRE]
mit Kolbenstange mit Fiihrungsstange/
Serie LEY axiale Motorausfiihrung

lﬂ SerieLEYG{

Spannungs-

versorgunqsstecker
Spannungsversorgung H;u%ts?]hartkrels
sinphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) | L(£4PeNo
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) G
dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) §| & |
O Option ol
externer Bremswiderstand [ ™= = = = = ==

Spannungs m
versorg‘ungsstec er

Regelelektronik r ;
]

(Zubehor)
stecker iy 8

(Zubehor)

Batterie (Zubehor) [XSICRER —T

Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT)

- —— @ RS-422-Kommunikation

-8

CC-Link-Stecker
(Zubehor)

USB-Kabel EEITRES O Option
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Einstellsoftware FTICREE]

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

OoOption EI3E
E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNA

vom Kunden
bereitgestellt

SPS (CC-Link-Master-Einheit)
[Spannungsversorgung}

fur E/A-Signal
24 VDC

‘ Encoderkabel BSTREA
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S[1J LE-CSE-ROCJ

Kompatibel mit Absolutwertgeber Serie LECSS

(Ausfiihrung SSCNET I11)

vom Kunden bereitgestellt

Spannungsversorgung
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

OOpton  EXIEA
externer Bremswiderstand [ ™ ™ = = = ==
Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-]

6 Motorkabel FETTRER

Spannungs-
versorgungisstecker
Hauptschaltkreis

(Zubehor)

Seite 127,
Endstufe

USB-Kabel ETRER © Option
Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB
Einstellsoftware FECREA

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

© Option
E/A-Stecker FEITREA

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-SJ LE-CSM-RCJ
@ Motorbremsenkabel EETREA
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[1J LE-CSB-RCJ

versorgungsstecker
Regelelektronik
(Zubehor) —————

Elektrische Antriebe

mit Kolbenstange mit Flihrungsstange/
Serie LEY axiale Motorausfiihrung

ﬂ Serie LEY(}#"
9

‘ Encoderkabel FEICREA

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-SJ LE-CSE-ROOJ
Merkmale 15

Motor
Stecker
(Zubehdr)

Batterie (Zubehdr) M—f

Bestell-Nr.: (LEC-MR-J3BAT)

SvVC

O

Bestell Nr.: LE-CSNS

CN1A :

SSCNET IlI-

Glasfaserkabel FEICREA
Bestell-Nr.: LE-CSS-[]

vom
Kunden
bereitgestellt

4

SPS (Positioniereinheit/
Bewegungs-Controller)

Spann sversorgung
E?A Signal
24 VD




cher

Kugelumlauffiihrung (_AC-Servomotor).
mm— .z| Ausfiihrung mit Linearfiihrung Ausfiihrung mit Linearfiihrung  Ausfiihrung mit Linearfiinrung Ausfiihrung mit Linearfiihrung
— Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen
E=—r | Serie LEFS serie LEFB s serie LEFS _ Serie LEFB
= _ A et e
CAT.ES100-87

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroBe kgl [mm] GroBe [kg] [mm] GroBe kg] [mm] GroBe kg] [mm]
16 10 bis 400 16 1 bis 1000 25 20 bis 600 25 5 bis 2000
25 20 bis 600 25 5 bis 2000 32 45 bis 800 32 15 bis 2500
32 45 bis 800 32 14 bis 2000 40 60 bis 1000 40 25 bis 3000
40 60 bis 1000

Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffiihrung Gleitfilhrung oder Kugelfiihrung

- T
=t VY

CAT.ES100-104

. :1__ 1?4-
Ty

CAT.ES100-83

Elektrischer Zylinder

Kugelumlaufspindel Riemen P g I Riemen

Serie LEJS serie LEJB e serie LEL .
\M._..__.
==

CAT.ES100-101

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Gleitlager Kugelfiihrung
.. » | max. Nutzlast Hub .. » | max. Nutzlast Hub . . Nutzlast Hub
GréBe GroBe i | max. Nutzlast  Hub max. Nutzlas u
Tkg] [mm] [kg] [mm] GroBe gl | mmml %P kgl | [mm]
40 55  |200 bis 1200 40 20 200 bis 2000 25 3 bis 1000 25 5 bis 1000
63 85 300 bis 1500 63 30 300 bis 3000

Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung  Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYCID serie LEYG axiale Motorausfiihrung
R * \ serie LEYGLID

Serie LEY serie LEYG
m Schubkraft Hub m Schubkraft Hub
GroBe IN] [mm] GroBe IN] [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
Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYLID serie LEYG . axiale Motorausfiihrung

serie LEYGLID

Staub- und Strahiwasserschutz Staub- und Strahiwasserschutz

Serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub " Schubkraft Hub " Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[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
Y
% S\VC Merkmale 16



e .=| Kompaktausfiihrung
‘ _-7.___" Grundausfiihrung
'—:-;—? serie LESHCIR

o, oo

Ef=-t
CAT.ES100-78

serie LES

symmetrische Ausfiihrung

serie LESHCIL

serie LEPY

Miniaturausfiihrung

Kolbenstangenausfithrung  mit Schlitten

serie LEPS

CATES10092 = A
— & - o B
—:‘—ﬂ - A -
- S~
serie LEPY serie LEPS
.. » | max. Nutzlast Hub ..o | max.Nutzlast| Hub
GroBe GroBe
[kal [mm] [ka] [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25,50, 75 10 2 50

2-Finger-Ausfiihrung

Elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung

hochsteife Ausfiihrung serie LESH

Grundausfiihrung
serie LESHCIR

Grope M Nutzast Hub axi_ale Motorausfiihrung Groge MxNuzast  Hub
[kg] [mm] serie LESHCID [kl [mm]
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 3 75, 100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Grundausfiihrung
% = serie LER

CAT.ES100-94

Schwenktisch

Prazisionsausfiihrung
serie LERH

symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIL

axiale Motorausfiihrung
serie LESHCID

serie LER
fihrung | Drehmoment | fihrung | Drehmoment
10 0.2 0.3
30 0.8 1.2 420 280
50 6.6 10

2-Finger-Ausfiihrung

3-Finger-Ausfiihrung

e == serie LEHZ mit Staubschutzabdeckung Langhub Serie LEHS
S et serie LEHZJ Serie LEHF
Tl e
E=raare
o
CAT.ES100-77
serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
GroBe max. Haltekraft [N] |Hub/ beidseitig max. Haltekraft [N] Hub/ max. Hub/ max. Haltekraft [N] Hub/
f kompakt | [mm] GréBe |Grund- kompakt beidseitig GroBe | Haltekraft | beidseitig GréBe |Grund- kompakt beidseitig
10 1 6 4 ausf [mm] [N] [mm] ausf [mm]
16 8 6 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 | 55 3.5 4
20 40 o8 10 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
25 14 20 40 o8 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
32 130 — 22 25 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
40 | 210 — 30 Anm.) ( ): Langhub
Merkmale 17
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Controller/Ends )

Controller T —

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Programmierfreie Ausfiihrung Impulseingang-Ausfiihrung
fiir Schrittmotor fiir Servomotor serie LECP1 serie LECPA
serie LECP6 serie LECA6
L] _l,
Motortyp Motortyp Motortyp Motortyp
Schrittmotor DC-Servomotor Schrittmotor Schrittmotor

Gateway-Einheit

Feldbuskompatible Gateway-Einheit (GW)
serie LEC-G

Unterstiitzte Feldbusprotokolle

CCoLink A e S>> EtherNet/IP>>

max. Anzahl der Controller,
die angeschlossen werden kdnnen 12 8 5 12

Endstufe AC-Servomotor

.  Endstufe ]
Endstufe AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

serie LECSA

(Inkremental- R

Ausfiihrung) g Iffl
21'"- } 1:1:1
[T -

&

AC-Servomotor

Motortyp

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECSB E

(Absolut- ‘
Ausfiihrung)
J
Motortyp

AC-Servomotor

N

CC-Link-Ausfiihrung mit
direktem Eingang
serie LECSC
(Absolut- ;
Ausfiihrung) f

Motortyp

AC-Servomotor

SSCNET lll-Ausfiihrung
serie LECSS
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

Merkmale 18



Elektrischer Zylinder serie LEY

Endstufe-
genauigkeit | o. Controller-
Serie

Antriebs- | Positionier-

spindel
[mm]

38 | 2 |15bis500 10 |
LEY16[] |30bis300] 74 | 4 |8bis250] 5 |
141 | 8 |4bis125| 25 |
122 | 8 |18bis500 12 | LISEeCr::?G
oben/parallele LEY25[] [30bis400 238 | 16 |9bis250| 6 |
Motorausfiihrung S 452 | 30 |5bis125| 3 | Serie
189 | 11 [24bis 500, 16 | LECP1
LEY32[] [30bis500 370 | 22 [12bis250 8 | Serie
707 | 43 |6bis125] | +0.02 | Lecpa | Seite
) 283 | 13 |[24bis300] 16 | max. 2
:‘n’“a'e i LEY40[] [30bis500 553 | 27 [12bis150 8 |
otorausfiihrung
1058 | 53 | 6bis75 | |
30 | 2 |15bis500 10 |
LEY16LJA |50bis3000 58 | 4 |8bis250| 5 |
DC- 111 | 8 |4bis125| 25 | Serie
Servomotor 35 | 3 [18bis500 12 | LECA6
LEY250C]A |s0bis4000 72 | 6 |9bis250| 6 |
130 | 12 |5bis125] 3 |

Endstufe-

iakel
genauigkeit Serle

i oben/parallele
Motorausfiihrung

[mm]

| |
LEY25[]S |30bis400 255 | 16 | 450 | 6 | Serie
485 | 30 | 225 | 3 | LECSA
: | 157 (197)] 9 (12) | 1200 (1000) | 20 (16) ] 1000 nglss S
axiale AC-Servomotor | LEY32[IS (30 bis 500/ 308 (385)| 19 (24)| 600 (500)| 10 (8) | "o . 84
Motorausfiihrung 588 (736)| 37 (46)| 300 (250)| 5 (4) | LECSC
521 | 19 | 1000 | 20 | Serie
LEY63LCIS |100bis8o0| 1012 | 38 | 500 | 10 | LECSS
1910 | 72 | 250 | 5 |

Werte in ( ): axiale Motorausfiihrung

Controller-Endstufe LEC

. Versorgungs- paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der
usgang
i ) | LECP6 | Schrittmotor
‘H gus':ur:::ng ml_t 24 VDC | 11 Eingange | 13 Ausgénge 64
; ) chritidaten +10% | (Optokoppler-solierung) | (Optokoppler-Isolierung)
EnoNS ) Ecas| . OO
LECP6 LECAG6 Servomotor —
49
programmierfreie . 24 VDC | 6 Eingéange 6 Ausgéange
' ' Ausfiihrung LECP1 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) LS
| Impulseingang- . 24 VDC | 5 Eingénge 9 Ausgéange
5 A Ausfiihrung LECPA| Schrittmotor +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) -
LECP1 LECPA
Ubersicht 1
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Variantenubersi

Elektrischer Zylinder Serie LEYG

Antriebs-
spindel
[mm]

Endstufe-
o. Controller-
Serie

g

Nutzlast
[kg]

| 1.5 |15 bis 500| |
LEYG16[] |30bis200| 74 | 35 |8bis250] 5 |
141 | 75 |4bis125| 25 |
122 | 7 |18bis500 12 | Serie
LEYG250] [30bis300] 238 | 15 |9bis2s0| & | LECP6
Schrittmotor 452 | 29 |5bis125| 3 | gerie
189 | 9 |24bis5000 16 | LECP1
LEYG32[1 |[30bis300| 370 | 20 |12bis250] 8 | .
707 | 41 |6bis125] 4 | LEeC”F?A Seite
283 | 11 [24bis300 16 | e
LEYG40[] |30bis300| 553 | 25 [12bis150] 8 |
1058 | 51 | 6bis75| 4 |
axiale Motorausfiihrung 30 | 15 |15 bis 500| 10 |
LEYG16[]A |30bis200| 58 | 35 |8bis250] 5 |
Servzﬁ;otor 111 | 75 |4bis125| 25 | Serie
35 | 2 |18bis500 12 | LECA6
LEYG25[1A (30bis300| 72 | 5 |9bis250] 6 |
130 | 11 |5bis125| 3 |

parallele 131 | 7 | 900 | 12 | Serie
Motorausfiihrung LEYG25[1S |30 bis 300, 255 | 15 | 450 | 6 | ngriSeA
AC- 485 | 29 | 225 | 3 | +0.02 | LECSB | Seite
Servomotor 157(197) | 7 (10) | 1200(1000) | 20 (16) | max. | Serie | 107
, LECSC
LEYG32LIS |30 bis 300| 308(385) | 17 (22) | 600 (500) | 10 (8) | Sere
588 (736) | 35 (44) | 300 (250) | 5 (4) | LECSS

axiale
Motorausfiihrung

Werte in ( ): axiale Motorausfiihrung

Endstufe LEC

paralleler Ein-/Ausgang

. Versorgungs- Anzahl der
S | s | ingang | usgang | Pl
Impulseingang- 6 Eingange | 4 Ausgénge
(furﬁkl:esrrf:nl:arllé::cgo o) LECSA (Optokoppler-Isolierung){ (Optokoppler-lsolierung) 7
|mAPlllls|$3;]':ﬂ:;9 LECSB 100 bis | 10 Eingédnge | 6 Ausgénge
(ir AbsolutEncoder) 120 VAC | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-lsolierung)| )
AC-Servomotor | (50/60 Hz) Seite
CCLink direkte (100/200/400 VAC) | 200 bis 4 Eing 5 Ausai 121
Eingabe-Ausfiihrung | LE 230 VAC Ingange usgange |- 5pg
(10?Absolul-Encoder)g csc (50/60 Hz) (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung)
SSCNET Il Ausfiihrung 4 Eingange | 3 Ausgange
(fiir Absolut-Encoder) LECSS (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) -
Ubersicht 2
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OElektrischer Zylinder Serie LEY OElektrischer Zylinder Serie LEY
ModellauSWa] -« ettt Seijte 2 Modellauswah! v Seite 84
Bestellschliissel Seite 8 BestellschlUsSel - e Seite 90
TechniSChe Daten e Seite 10 Technische Daten e Seite 92
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Gateway-Einheit/Serie LEC-Gi e Seite 62 OAC-Servomotor-Endstufe/Serie LECS[] - Seite 120
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| Schrittmotor 1 Servomotor

Elektrischer Zylinder EEEHA
ektrischer Zylinde Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Serie LEY serie LEY-X5

-5

oben/parallele
Motorausfliihrung

Motormontage

-
oben M .

Ausfiihrung :

e -l ’ -
- - ﬂ.‘_‘ =
-1
axiale Motorausfiihrung =
L)
a axiale Motorausfiihrung

Mit Flihrungsstange

Serie LEYG
erie N\

Motormontage
oben
Ausfiihrung

axiale Motorausfiihrung

Schrittmotor/Servomotor Controller
Schrittmotor Endstufe

Serie LECP6/LECA6
Serie LEC-G
Serie LECP1
Serie LECPA

{Modellauswahl

\

Servomotor/Schrittmotor
LEY

LEYG

LECAG6 |
LECP6

LEC-G

-
o
8]
w
-
<
o
S)
w
-

” LEY

AC-Servomotor

LEYG

LECS[] ‘ ‘[

Produkispezffische
Sicherheitshinweise

{ .



Elektrischer Zylinder

Serie LEY

Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

Uberpriifen Sie die Nutzlast zur
Geschwindigkeit (vertikaler Tran

sport). w Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Auswahlbeispiel

Betriebs- [ )
bedingungen| * Werkstlickgewicht: 4 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
« Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s2] @ 10
* Hub: 200 [mm] = 8
. . . . r X, Gewindesteigung 2.5: LEY16C
* Einbaulage: vertikaler Aufwéarts-Abwartstransport % ‘
§ 6 \
=}
- J/ Z
% 4 Gewir‘ldesteigung 5:LEY16B —
'l - N N . N N N N . %
m Uberpriifen von Nutzlast zur Geschwindigkeit (Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm) = \ Gewindesteigung 10: LEV16A
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstiickgewichts und der Geschwindigkeit > 2 \\\
das geeignete Modell aus dem Geschwindigkeits—Vertikalnutzlast-Diagramm aus. \
Das Modell LEY16B wird, basierend auf dem Diagramm rechts, vorlaufig gewahlt. 0
0 100 200 300 400 500 600
« Bei der Verwendung fiir horizontalen Transport muss auBen am Antrieb eine Fihrung installiert Geschwindigkeit [mm/s]

werden.
Bitte beriicksichtigen Sie bei der Modell

der [Technischen Daten] auf Seite 10 und fiir Produktspezifische Sicherheitshinweise auf Seite 44.

Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm
auswahl die horizontale Nutzlast und die Sicherheitshinweise (LEY16 / Schrittmotor)

Uberpriifen der Zykluszeit

Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels: g L
Zykluszeit: E —
T wird aus folgender Gleichung ermittelt: 2 /
c a1/ a2
T=T1+T2+T3+T4][s] s g \
®T1, T3: 2
Beschleunigungszeit (T1) und Verzdgerungszeit (T3) wird aus § N Zeit [s]
folgender Gleichung ermittelt: )
T1 =v/al [s] ‘ ’TS =v/a2 [s] ‘ ™ T2 T3 T4
* -[r>|2e Zeit mit konstanter Drehzahl wird aus folgender Gleichung ermittelt L. Hub [mm] aus Betriebsbedingung
9 g ' v : Geschwindigkeit [mm/s] aus Betriebsbedingung
1o L=05-v-(T1+T3) [s] al: Beschleunigung [mm/s2] aus Betriebsbedingung
v a2: Verzogerung [mm/s?] aus Betriebsbedingung
® T4:

Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie Motortyp, Last und Positionierung
der Schrittdaten abhéngig und kann variieren. Berechnen Sie daher die R
Einschwingzeit bitte unter Beriicksichtigung des folgenden Wertes. Geschwindigkeit

Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden: T3: Verzdégerungszeit [s]

T1 =v/al = 100/3000 = 0.033 [s]

T2 =

L-05-v-(T1+T3) 200-0.5-100 -(0.033 +0.033)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellten

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl in Betrieb ist

, T3 = v/a2 = 100/3000 = 0.033 [s] Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter
Drehzahl bis Stopp

=1.97[s] | T4: Einschwingzeit [s]

v
T4=0.2]s]

100 Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt bberechnet:

T=T1+T2+T3+T4=0.033 +

1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY16B-200 gewahit.

2
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Modellauswahl Serie LE Y

S
z
s
2
o
=
>
Auswahlverfahren der Schubsteuerung 5
°
£
Bestatigen Sie die ’ Bestéatigen Sie die ' Bestétigen Sie die Querlast =
Einschaltdauer. Schubkraft. am Kolbenstangenende. 5 —
* Die Einschaltdauer bezeichnet die Dauer, in der der Vorschubvorgang erfolgen darf. %
IS
Auswahlbeispiel Sl
()
Betriebs- Anbaubedingung: horizontal (Vorschub) Einschaltdauer: 20 [%]  Vorrichtun i
bedingungen nbaubedingung: horizontal (Vorschub) inschaltdauer: 20 [%] 9 —
* Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
* Schubkraft: 60 [N] * Hub: 200 [mm] A\ < L
({e]{e]
<a
m Bestétigung der Einschaltdauer (Umrechnungstabelle Vorschubsteuerung 88
Schubkraft-Einschaltdauer) -1
Waéhlen Sie die Schubkraft der entsprechenden Einschaltdauer c 5
basierend auf der Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer. % ’ T (?
Auswahlbeispiel g \ (&)
Siehe folgende Tabelle: H
eEinschaltdauer: 20 [%)] Zeit
Somit ergibt sich ein Schaltpunkt fir die Schubkraft von 70 [%]. A —
-
Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer o
(LEY16 / Schrittmotor) 8
Einstellwert der | Einschaltdauer |  kontinuierliche Einschaltdauer = A/B x 100 [%]‘ =l
Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] L
max. 40 100 — <
50 70 12 o
70 20 1.3 160 ‘ ‘ &J’
85 15 0.8 140 ?ewindesle‘igung 25: ‘LEY1 6C A =
* Der Einstellwert der Schubkraft gehért zu den Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden. 120 |—— Gewindesteigung 5: LEY16B H —
 Die Kontinuierliche Schubzeit bezeichnet die Zeit, in der eine kontinuierliche Schuboperation des ‘ UEViA :
Antriebs moglich ist. = 100 [Gewindesteigung 10: 6A :
= 80 V.ANEE
m Bestétigung der Schubkraft (Kraft-Umrechnungsdiagramm) S 60 A o >
Wahlen Sie auf der Grundlage des Einstellwertes der Schubkraft und 40 A H E
hwindigkeits-Vertikalnutzlast-Di i Modell aus. ~ L -
Geschwindig -elts- ertikalnutzlast-Diagramm das geeignete Modell aus 2 / A /A_ ' 5
Auswahlbeispiel T i <}
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: 0 ! %
; . o 0 20% 40% 60% 80% 100% | | ——
® Einstellwert der Schubkraft: 70 [%] Einstellwert der Schubkraft [%] Am) g
® Schubkraft: 60 [N] - max. 85% ;
Daher wird das Modell LEY16B vorlaufig gewahlit. Kraft-Umrechnungsdiagramm [max 8%} 1o
(LEY16 / Schrittmotor) g
Bestitigung der Querlast am Kolbenstangenende. Anm.) Schaltpunkte des Controllers L
(Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende) |= 100
[
Bestatigen Sie die zulassige Querlast am Kolbenstangende des Antriebs: |
LEY160, der basierend auf dem Diagramm der zulassigen Querlast am 5 = —
Kolbenstangenende vorlaufig gewahlt wurde. % H
Auswahlbeispiel £z LEY320] n
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: s 1 ~ 8
® Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg] =2 [N] £ ~ T~ |
® Da der Hub des Produkts 200 [mm] betrégt, befindet sich die Querlast | & NI LEY25001—
im zulassigen Bereich. ] N 28
2 NLEY16 22
Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das 3 1 | 28
.. < 100 200 300 400 500 600| |Z§
Modell LEY16B-200 gewahlt. R Hub [mm] 82
o &

O

Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende
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Serie LEY

Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor Servomotor
LEY16 LEY16
10 ‘ 10
T s Gewindesteigung 2.5: LEY16C T s Gewindesteigung 2.5: LEY16AC
i |\ L
N 6 ¥ 6
2 \ | | 2
[0} [0 H .
3 4 Gewindesteigurrg 5: LEY‘1 6B S 4 Gewindesteigung 5: LEY16AB
b= b=
[} []
g 5 Gewindesteigung 10: LEY16A > 5 Gewindesteigung 10: LEY16AA
1 N T
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s] Geschwindigkeit v [mm/s]
LEY25 LEY25
35 14 I I I
] . Gewindesteigung 3: LEY25AC
= 30 —\Gewmdestelgung 3: LEY25C ———— = 12
g 2 \ g 10
S 2 ER:
o 16 _\_\Gewindesjeigung 6: LEY25B ° Gewindesteigung 6: LEY25AB
g 15 g
E 10 \ ‘ ‘ ‘ — E 4 G ‘ destei 12: LLYZSAA*
g \\ N Gewindesteigung 12: LEY25A g OISR U2
5 2
N
) \\\ — .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s] Geschwindigkeit v [mm/s]
LEY32 Zulassige Querlast am
50 | Kolbenstangenende (Fiihrung)
43 Gewindesteigung 4: LEY32C
2 40 \ gung = 100
P\ ;
5 % £
z 5
e 5 \ Gewindesteigung 8: LEY32B g LEY32[1/400] ——
s \ 2 10 E——
ST N\ Gewindesteigung 16: LEY32A | z ==
10 AN 2 S ——LEY250]
0 ™~ 3 —~
0 100 200 300 400 500 600 3 LEY160C] \“
Geschwindigkeit v [mm/s] £ 1o 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
LEY40 F
60 - — T Hub = Produkthub + Abstand zwischen l Werkstiick
53 Gewindesteigung 4: LEY40C Kolbenstangenende und
= 50 \I Lastschwerpunkt des Werkstiicks -
g 40 Schwerpunkt
2 20 Gewindesteigung 8: LEY40B
I
: __|
g \ N Gewindesteigung 16: LEY40A
] e v
AT
0 100 200 300 400
Geschwindigkeit v [mm/s]




Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fihrung)

Modellauswahl Serie LEY

Schrittmotor Servomotor
LEY16 LEY16
190F 1 T 120 Gewindesteigung 2.5: LEV1GAC
140 | Gewindesteigung 2.5: LEY16C ; 100 ; ewin istelgun? = N /E
120 | Gewindesteigung 5: LEY16B . % ¥ Gewindesteiqung 5: LEY16AB :
z ! J | ! =3 . T U
= 128 Gewindesteigung 10: LEY16A_—<] - = sol Gewindesteigung 10: LEY16AA_— '
T r d 8 1
2 60 /‘: 3 40 L )’/ :
[ 1 | | _— 1
40 r / //———: 20 — i—//——i
28 ' — t ol | I
1 n n n n n 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%]* | max. 85% Einstellwert der Schubkraft [%]* | max. 95%
Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%] Einschaltdauer [%)] | kontinuierliche Schubzeit [min] [ Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%] [ Einschaltdauer [%] [kontinuierliche Schubzeit [min]
max. 25°C max. 85 100 — [ max. 40°C | max. 95 100 — |
max. 40 100 —
O — 0 2 LEY25
- 140 : -
85 15 0.8 I | Gewindesteigung 3: LEY25AC |
120 +
LEY25 ool Gewindesteigung 6: LEY25AB _+— | |
500 R— Z ol Gewindesteigung 12: LEY25AA_—T<
» Gewindesteigung 3: LEY25C = [ 3
400 ___L i ! S 60 '
| Gevindesteigung 6: .EY25> ( ! I )( !
Z 300 |Gewindesteigung 12: LEY25 : 407 — [ ——
g 200/ < 1 22 » i
L // x/): 20 30 40 50 60 70 80 90 100
100 — L Einstellwert der Schubkraft [%]* | max. 95%
» — | . 65%
0 | Ec)ﬂ'—cl } Umgebungstemperatur%Einstellwerl der Schubkraft %] | Einschaltdauer [%] _[kontinuierliche Schubzeit [min]l
10 20 30 40 50 60 70 80 90 max. 40°C max. 95 100 —
Einstellwert der Schubkraft [%]*
[ Umgetungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft %] Einschaltdauer [%] | kontinuierliche Schubzeit [min]| Schubkraft und Schwellenwert (ohne Last)
[ max. 40°C | max. 65 100 — | Schubge- |  Schubkraft Schubge- |  Schubkraft
Modell schwin- (Eingabe Modell schwin- (Eingabe
LEY32 digkeit [mm/s] | Einstellwert) digkeit [nm/s]| ~ Einstellwert)
800 : : : : 1 bis 4 |30% bis 85% 1 bis 4 |40% bis 95%
700 | G‘ewindes‘teigung ‘4: LEY32C - LEY16[1 | 5 bis 20 |35% bis 85% || LEY16[JA | 5 bis 20 |60% bis 95%
600 Gewindesteigung 8: LEY32B > T 21 bis 50 |60% bis 85% 21 bis 50 [80% bis 95%
k 1 . . . .
Z 500 Gewindesteigung 16: LEY32A : 1 bis 4 |20% bis 65% 1bis4 |40% bis 95%
— r N i LEY25[1 | 5 bis 20 |35% bis 65% || LEY25[JA | 5 bis 20 |60% bis 95%
g 400 = 21 bis 35 |50% bis 65% 21 bis 35 |80% bis 95%
1 . .
300 1 )< : 1b_'34 20% b!S 85%| Anm.) Bei der vertikalen Last (nach
200 [ —— L —F LEY32L] | 5 bis 20 |35% bis 85% oben) muss die Schubkraft (max.)
100 — | n 21 bis 30 |60% bis 85% wie unten angegeben eingestellt
ol | X 1bis4 |20% bis 65% werden und das GAerét muss mit
0 20 3 40 50 60 70 80 []90 LEY40L] | 5 bis 20 |35% bis 65% einer Nutzlast betrieber, worden.
Einstellwert der Schubkraft [%]* ; o, his 5O .
%] { max. 85% 21 bis 30 |50% bis 65% genannten Nutzlast entspricht.
LEY40
1100 Modell LEY16[] | LEY25(] | LEY32(] | LEY40(] |LEY16(JA |LEY25[]A
1000 ;éewindest:eigung 4:: LEY40(£ A Gewindesteigungl A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C
900 |~ Gewindesteigung 8: LEY40B = T Nutzlast [kg]| 1 |15| 3 |25| 5 [10[45]| 9 |18| 7 |[14]28] 1 [15] 3 [12]25|5
800 | f f i Schubkraft |  85% 65% 85% 65% 95% 95%
Z 700 [Gewindesteigung 16: LEY40A > '
600 L
S 500} ~ . Verdrehtoleranz der Kolbenstange
X [ 0 —
400 +
r 1
288 F L i GroBe Verdrehtoleranz
100 f E(—\ max. 65% k +0 16 +1.1°
ol — . . L 5 n 25 +0.8°
10 20 30 40 50 60 70 80 90 -6 32
Einstellwert der Schubkraft [%]* 20 +0.7°
Umgebungstempiratur Einstellwert der Schubkraft [%] Einschaltdauer [%)] | kontinuierliche Schubzeit [min] + Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn ein Drehmoment auf die
max. 25°C max. 85 100 — Kolb ik
65 100 — olbenstange wirl t._ ) i .
40°C maé(S 50 15 Andernfalls kann die verdrehgesicherte Flihrung verformt werden, was ein

x Schaltpunkte des Controllers

fehlerhaftes Ansprechen des Signalgebers, Spiel in der internen Fihrung
bzw. einen erhdhten Gleitwiderstand verursachen kann.

5

s
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=1
3
3
o
o
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Servomotor/Schrittmotor
” LEY

LEYG

%

LECA6
LECP6

LEC-G

AC-Servomotor |
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

LECSL] ‘ [

Produkispezffische
Sicherheitshinweise
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Elektrischer Zylinder

Servomotor

Serie LEY-X5

Modellauswahl

Geschwindigkeits—VertikaInutzIast-Diagramm

Schrittmotor Servomotor
LEY25[ ] LEY25A[]
15
30
Gewindesteigung 3: LEY25C Gewindesteigung 3: LEY25AC
2 2
= = 10
(2] (2]
§ 20 3
2 . . 2
° SRR S s ° Gewindesteigung 6: LEY25AB
= £ 5
g 10 \ 2
Gewindesteigung 12: LEY25AA
\ Gewindesteigung 12: LEY25A
i \‘\ | .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY32[]
50
40— . :
B \Gewmdestagung 4: LEY32C
E 30
N
=T oo
° Gewindesteigung 8: LEY32B
© 20 N
=
T
g \
10
\ Gewindesteigung 16: LEY32A
0
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s]

Diagramm der zulassigen Querlast am Kolbenstangenende (Flihrung)

= 100
[N
g
c
2
S
g
|72}
& LEY32[]
k!
£
© Mo~
k7]
g LEY25[]
>
e}
>
(72}
&
R
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

O

Hub = Produkthub + Abstand zwischen dem

Kolbenstangenende und dem Lastschwerpunkt des Werkstiicks

l F , Werkstiick

Lastschwerpunkt




Kraft-Umrechnungsdiagramm

Modetiauswahi Serie LE'Y-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Schrittmotor Servomotor
LEY25 LEY25
500 ‘ ‘ 140 ‘ ‘ ‘
Gewindesteigung 3: LEY25C /; [ Gewindesteigung 3: LEY25AC, L~
| L 20 - Pl
400 Gevindesteigung 6: LEY258 ! F Gewmdes‘tmgung 6: LEYZSAQ d
L | 0 100 \ :
300 Gewindesteigung 12: LEY25A / : Gewindesteigung 12: LEY25AA < !
= : Z 80 :
! F
E / p g | /E
< 200 / : ¥ 60 / )( I
[ 1
1
T N L * ’
100 — ' | _— !
— 20
[+ 1< " max.: 65% I —| !
0 ‘ : ! ‘ 0 ! ]
10 20 30 40 50 60 70 80 90 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft* [%] Einstellwert der Schubkraft™ [%] max.: 95%
Umgebungstemperatur |Einstellwert der Schubkraft®| ~ Einschaltdauer |kontinuierliche Schubzeit Umgebungstemperatur| Einstellwert der Schubkraft* |  Einschaltdauer | kontinuierliche Schubzeit
[%] [%] [Minuten] [%] [9%] [Minuten]
40°C max. 65 100 — 40°C max. 95 100 —
LEY32
800 ‘ ‘ ‘ <Schubkraft und Schwellenwert-Bereich> ohne Last
ool Gewindesteigung 4: LEY32C Modell sl Schubkratt ||\ sntgsividgel]_Schubkralt
Gewlndostel ‘8 LEY3‘2B y ! [mm/s]  (Eingabe Einstellwer} [mm/s] [Eingabe Einstellwert
[ ewinaesteigung o:
600 | | 9ung L : 1bis4 [20% bis 65% 1 bis 4 |40% bis 95%
[ Gewindesteigung 16: LEY32A H LEY25[1 | 5 bis 20 [35% bis 65%||LEY25[JA| 5 bis 20 |60% bis 95%
= 500 > / ' 21 bis 35 [50% bis 65% 21 bis 35 | 80% bis 95%
B 1
= 400 ' 1bis4 [20% bis 85%
g I A =1 LEY32[1 | 5 bis 20 [35% bis 85%
300 = )( i 21 bis 30 |60% bis 85%
k 1
200 / ! Anm.) Bei der vertikalen Last (nach oben) muss die Schubkraft (max.) wie unten
L © L — S///: angegeben eingestellt werden und das Gerédt muss mit einer Nutzlast betrieben
100 — ! werden, die max. der nachstehend genannten Nutzlast entspricht.
ol [ —] : Modell | LEY250] | LEY32(] |LEY250]A
: : X Steigung| A|B|C |A|B|C |A|B|C
10 20 30 40 50 60 70 80 90 Nutzlast[kg] [2.5] 5 |10]4.5| 9 |18 |1.2]|25] 5
Einstellwert der Schubkraft* [%] max.: 85% Schubkratt | 65% 85% 95%
Umgebungstemperatur | Einstellwert ?;L]Schubkraﬂ Elnsc?;)l}dauer kontlntj’l\;rillrﬁzigat}ubzelt + Einstellwert fiir den Controller
25°C max. 85 100 —
40°C max. 65 100 —
85 50 15
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Elektrischer Zylinder

Serie LEY

LEY16, 25, 32, 40

C€ N

Bestellschlussel
0 BaugréBe 9 Motor-Einbaulage @ Motortyp
16 — | Ausfiihrung fir Montage von oben . BaugroBe kompatible
: - Symbol | Ausfiihrung AAchtung
Controller
25 R rgchteSgﬂe parallele Austuhrung LEY16|LEY25 |LEY32/40 CE-konforme Produkte:
32 L | linke Sete parallle Ausfihrung LECP6 () Die Erfiillung der EMV-Richtlinie
40 D Axial-Ausflihrung — |Schrittmotor| @ (] o LECP1 wurde geprift, indem der
LECPA elektrische Antrieb der Serie LEY
mit dem Controller der Serie LEC
kombiniert wurde. Die EMV ist
A Servomotor o o - LECA6 von der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung
0 Gewindesteigung [mm] e Hub [mm] sonstiger elektrischer Geréate und
Verdrahtung abhéngig. Aus
Symbol| LEY16 LEY25 |LEY32/40 30 30 diesem Grund kann die Erfilllung
A 10 12 16 bis bis der EMV-Richtlinie nicht fir
SMC-Bauteile zertifiziert werden,
B 5 6 8 5_00 - 5_00 - die unter realen
C 2.5 3 4 # Siehe Tabelle mit kompatiblen Hiiben. Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind.
i . Daher muss der Kunde die
@ Motoroption o Kolbenstangengewinde Erfillung der EMV-Richtlinie fiir
— ohne — Kolbenstangen-Innengewinde gi: G;T:?tsﬁ;‘as’;‘higgﬁtehﬁzg
(o] mit Motorabdeckung M Kolbenstangen-AuBengewinde Anlagen (berpriifen.
B mit Motorbremse (1 Stck. Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.) @ Fur  die  Ausfiihrung  mit
- Servomotor wurde die Erfillung
W | mit Motorbremse und Motorabdeckung der EMV-Richtlinie mit der
Anm.) Wenn "mit Motorbremse" oder "mit Motorbremse Installation eines
und Motorabdeckung" fiir die Montageausftihrung Storschutzfilter-Sets geprift
von oben und die rechte/linke Parallelausfihrung (LE_C-NFA). Siehe _Seite 58 fir
ausgewahlt wurde, wird das Motorgehause bei weitere  Informationen ~ zum
einem Hub von weniger als 30 bei GroBe 16 am Storschutzfilter-Set. Siehe
Ende (berstehen. Achten Sie vor der Wahl eines II_I?CA-E;_etnebsanllen;m”g " far
Modells auf Interferenz mit Werkstlicken. niormationen zur Instaflation.
UL-konforme Produkte:
Motor In Fallen, in denen UL-Konformitat
:‘ gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2
+ Tabelle der anwendbaren Hiibe @®Standard UL1310 zu verwenden.
/LD |l herstellbarer
30 | 50 100|150|200250(300|350 400(450|500| |, ccich [mm
Modell
LEY16 © 6 6,606 066 - - - 10 b!S 300 Nahere Angaben zu Signalgeber finden
LEY25 ® 6 6 o o o o o o — - 15 bis 400 Sie auf den Seiten 21 und 22.
LEY32/40 © © | © ©&© ©& & & ©e o o o 20 bis 500
+ Setzen Sie sich flr die Herstellung von Zwischenhlben, die nicht oben spezifiziert werden,
mit SMC in Verbindung. =
. )
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~_______ceeeeees T
Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte: LEY16B-100 P
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der m e
des Controller-Typenschilds ibereinstimmt. E——
\@ Uberprifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @ )

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.
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Elektrischer Zylinder Serie LEY
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¥ P = £
g ﬁf Motor-Einbaulage: oben/parallel ' Motor-Einbaulage: axial %

n

S

=]

]
H o - - E
9 Montage*! @ Antriebskabel-Ausfiihrung*! @ Antriebskabellange [m] g o
. Motor-Einbaulage — ohne Kabel — ohne Kabel D >=
Symbol Ausfihrun 9]
Y ustifrung parallel| axial S Standardkabel*2 1 1.5 IiIJ
— | Gewindebohrung beidseftig (Standard)2| @ @+ R Robotik-Kabel (flexibles Kabel) 3 3
U  |Gehauseunterseite mit Gewindebohrung| @ [ ] x1 Das Standardkabel ist fur die Verwendung mit 5 5
_ unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wéhlen ;
L Fu - d Sie fiir bewegliche Teile das Robotikkabel. 8 8 —
F Flansch vorne L ® *2 Nur fur die Motorausfiihrung "Schrittmotor” A 10* ©©
G Flansch hinten*2 o4 | — erhaltlich. B 15* <o
D | Gabelbefestigung® | @ | — Cc 20* 00
x1 Befestigungselemente werden mitgeliefert « Wird auf Bestellung gefertigt IilJ Iﬂ
(nicht montiert). Siehe technische Daten unter Anm. 5) auf Seite 8.
#2 Bei Montage in horizontaler Richtung mit
Flansch vorne, Flansch hinten und beidseitigen m Controller-Ausﬁjhrung*1 @ E/A-Kabellénge [m]! (O]
Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb onne Controller 6
des folgenden Hubbereichs zu verwenden: — — ohne Kabel w
-LEY25: max. 200 6N LECP6/LECA6 NPN 1 15 w
LEY32/40: max. 100 6P | (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang){ PNP 3 32
#3 Bei Montage mit Gabelbefestigung den Antrieb 1N LECP1%2 NPN 5 52
. H : . . - ™
[rtné\r(r;aél.) rc:]e:)(foggggden Hubbereichs verwenden 1P | (programmierfreie Ausfiihrung)| PNP #1 Wenn "ohne Controller" fiir Controller- o
. ' AN LECPA*2 NPN Ausflhrungen gewéhlt wird, ist das E/A-Kabel |
LEY25: mfax. 200 Imoulsei Ausfiih nicht im Lieferumfang enthalten. Siehe L
"LEY32/40: max.200 AP_| (Impulseingang-Ausfihrung) | PNP Seite 52 (LECP6/LECA®) oder Seite 65 (LECP1), | 1
*4 Flansch “hinten ist nicht far LEY32/40 1 Néhere Angaben zu Controllern und oder Seite 72 (LECPA) wenn ein E/A-Kabel
erhaltich. ) o kompatiblen Motoren finden Sie in der erforderlich ist. }
x5 Hinterseite mit Gewindebohrung ist nicht fur Auflistung der kompatiblen Controller. *2 Wenn die "Impulseingang-Ausfihrung” fiir die <
LEYOID erhaltlich. Siehe "Produktspezifische #2 Nur fir die Motorausfilhrung "Schrittmotor" Controller/Endstufen-Ausfiihrungen  gewahlt o
Sicherheitshinweise". erhéltlich. wird, kann der Impulseingang nur mit Differential (&)
verwendet werden. Mit offenem Kollektor Ll
kénnen nur Kabel mit 1.5 m verwendet werden. -l
@ Controller-Montage M (
— Schraubenmontage
D DIN-Schienenmontage*’
x1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt >
Kompatible Controller bestellen. ﬂ
Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit programmierfreie Impulseingang-Ausfiihrung | |5
Schrittdaten- Schrittdaten- Ausfiihrung °
Eingang Eingang g
S
o)
i (B
o Q
Ausfiithrung <
O
S
17]
-
3 i
| %
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA 0
Werteinaabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe (7))
Merkmal(e) Standard-C%ntroIIer eines PCs oder einer Teaching | Bedienung per Puls-Signale (&)
Box eingestellt werden. w
-l
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor o8
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ — ;’%%
Versorgungsspannung 24 VDC g8
o &
Details auf Seite Seite 44 Seite 44 | Seite 59 | Seite 66 E—
ZS\NC 9



Serie LEY

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEY16 LEY25 LEY32 LEY40
Hub [mm] Am. 1) 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250 | 30, 50, 100, 150, 200, 250
200, 250, 300 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Nutzlast horzorta (3000 [mm/s2]) 4 11 20 12 30 30 20 40 40 30 60 60
2 |[kg] #m.2 (2000 [mm/s2]) 6 17 30 18 50 50 30 60 60 — — —
= vertikal | (3000 [mm/s2]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43 13 27 53
E Schubkraft [N] Anm-3)4)5) 14 bis 38 | 27 bis 74 |51 bis 141|63 bis 122 {126 bis 238|232 bis 452 |80 bis 189|156 bis 370|296 bis 707 |132 bis 283|266 bis 553|562 bis 1058
< Geschwindigkeit [mm/s] A"™ 5) |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 |18 bis 500 | 9 bis 250 | 5 bis 125 |24 bis 500 | 12 bis 250| 6 bis 125 |24 bis 30012 bis 150| 6 bis 75
g max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000
o | Schubgeschwindigkeit [mm/s] An-6 max. 50 [ max. 35 [ max. 30
§ Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
E | Antriebsspindel [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 12 [ 6 [ 3 | 16 | 8 | 4 [ 16 ] 8 | 4
E StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Awm.7) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEY[)/Kugelumlaufspindel (LEYID)
Fihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgréBe (28 [142 [ [156.4 [ [56.4
§ Motor Schrittmotor
= | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
;,-’- Nennspannung [V] 24V DC +10%
£ | Leistungsaufnahme [W] Anm. &) 23 40 50 50
'é Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] 9 16 15 48 48
-3 | momentane max, Leistungsaufnahme [W] Anm. 0 43 48 104 106
%3 Ausfiihrung Anm. 11) spannungsfreie Funktionsweise
25| Haltekraft [N] 20 [ 39 [ 78 78 | 157 [ 294 [ 108 [ 216 | 421 | 127 | 265 [ 519
ég Leistungsaufnahme [W] Anm. 12) 29 5 5 5
$=[Nennspannung [V] 24V DC +10%
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fur Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fir die Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". Zur

Unterstitzung der Last ist eine externe Fihrung notwendig. Die tatséchliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist abhéngig von der Bedingung

der externen Fuhrung.
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhangig. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 2.
Die Zahlen in ( ) geben die max. Beschleunigungs-/Verzégerungswerte an.
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein.
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20% (vom Endwert).

Anm.

4) Der Einstellbereich fiir die "Schubkraft" liegt bei LEY 16 zwischen 35% und 85%, bei LEY25[] zwischen 35% und 65%, bei LEY32[] zwischen 35% und

85%, und bei LEY40[] zwischen 35% und 65%. "Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren méglicherweise je nach Einstellwert. Siehe "Modellauswahl" auf

Seite 3.
Anm.
der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Anm.
Last betreiben.
Anm.
in Startphase.)

5) Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m tberschreitet, nimmt
6) Dies ist die zuldssige Schubgeschwindigkeit. Beim Schubbetrieb von Werkstiicken auf Férderanlagen mit einem Wert unterhalb der zul&ssigen vertikalen

7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der

Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm.
AuBer wahrend des Schubbetriebs.
Anm.
verwendet werden.
11) Nur mit Motorbremse.
12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fir die Motorbremse.

Anm.
Anm.

10

O

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

10) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung



Technische Daten

Elektrischer zylinder Serie LEY

Servomotor
Modell LEY16A LEY25A Anm. 1) E}in\? sg@zgn Sie dsicglﬂlr Hillbg, dig nLcht S‘llandardfsind, mit SdMC
in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
, 9U, , ,» OU, , , Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fur die
Hub [mm] Am. 1 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 )
200. 250, 300 250. 300, 350, 400 Positionieranwendung. Fur die
- - - ’ ’ . Schubanwendung entspricht die max.
Nutzlast [honzoma\ (3000 [mm/s?) 3 6 12 7 15 30 Hutzlast der "vgrtikflen Nutzlast'. Zur
k] Anm.2) [ nterstlitzung der Last ist eine externe
2 [kg] lvemkal (3000 [mm/s?]) 2 4 8 3 6 12 Fihrung notwendig. Die tatsachliche
£ | Schubkraft [N ] Am-34 | 16 bis 30 | 30 bis 58 |57 bis 111] 18 bis 35 | 37 bis 72 |66 bis 130 Nutzlast und Transportgeschwindigkeit
< | Geschwindigkeit [mm/s] |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 |18 bis 500| 9 bis 250 | 5 bis 125 gxtgmgn“%ghvrggg_ef edingung der
§ max. BeschleunigungNerzdgerung [mm/s?] 3000 Vertikal: S:tharwe%dﬂlfu%ggle r?gress]l;i 2.
& | schubgeschwindigkeit [mmis] "™ 50 max. [ max.35 Stlen s BeschIeunigungs-Nerzbgerungswt/eﬁean.
[ itioni iakei tellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein.
S POSItI-onlergeTIaUngelt [mm] =0.02 Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20%
2 | Antriebsspindel [mm] 10 5 | 25 [ 12 [ 6 | 3 (vom Endwert). o
£ [Sobomsestgt (192 50/20 pom. 4 Do Eigalbersi dor Scnuleat st b
£ | Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEYL])/Kugelumlaufspindel (LEYCID) LEY25AL] zwischen 50% und 95%. *Schubkraft"
Fiih n - und "Einschaltdauer" variieren mdglicherweise je
uhrungsar Gleitbuchse (Kolbenstange) nach Einstellwert. Siehe "Modellauswahl" auf
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 Seite 3.
- — - - Anm. 5) Dies ist die zulassige Schubgeschwindigkeit.
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) Beim Schubbetrieb von Werkstiicken auf
= P Férderanlagen mit einem Wert unterhalb der
=z Motorgr.oBe 128 42 zuldssigen vertikalen Last betreiben.
Z Motorleistung [W] 30 36 Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch
5] des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig
E Motor Servomotor zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
{,;,_ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase 3%?;323523'1? Eé?tr-t%?r?gll):ehlfunktionen i
% [Nennspannung [V] 24V DC +10% Verstich von 48 bis 2000 Hz. Der Versuch
5 | Leistungsaufnahme [W] A.7) 40 86 erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
@ - - - - - Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem
£ Standy-Leistungsauinahme i Betebszustand ] 1§ 4 (horizontal)/6 (vertikal) 4 (horizontal)/12 (vertikal) Antrieb in Startphase.)
o i ] Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt,
@ momentan.e-max.LelstungsauInahme[W] 59 96 wenn der Antrieb in Betrieb ist.
53 Ausfiihrung Anm. 10) spannungsfreie Funktionsweise Anm. 8) Die Standby-LeistungsCaufnahme im
8 Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der
g§ Haltekraft [N] 20 [ 39 [ 78 78 [ 157 [ 294 Antrieb wahrend des Betriebs in den Positionen
25 | Leistungsaufnahme [W] Anm-11) 29 5 (auBer wahrend des Schubbetriebs) gehalten wird.
Eg Anm. 9) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl.
§= | Nennspannung [V] 24V DC +10% Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Dieser Wert kann fiir die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 10)Nur mit Motorbremse.
Anm. 11)Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die
. Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.
Gewicht
Gewicht/paralleler Motor
Serie LEY16 LEY25 LEY32
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produkt- [Schrittmotor 0.58 10.62 [0.730.87 [ 0.98 [ 1.09 | 1.20 | 1.18 | 1.25 | 1.42 | 1.68 | 1.86 | 2.03 | 2.21 | 2.38 | 2.56 | 2.09 | 2.20 | 2.49 | 2.77 | 3.17 | 3.46 | 3.74 | 4.03 | 4.32 | 4.60 | 4.89
gewicht[kg] | Servomotor | 058]062]0.73]0.87]0.98|1.09[1.20 [1.14[121[1.38 [164[1.82]109 217 2saese| — | = [ = [ = =[=[=[=[=[=1-=
Serie LEY40
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produkt- [Schrittmotor 239250 (279|307 |3.47 [3.76 | 404 | 4.33 | 4.62 [ 490 | 5.19
gewicht[kg] | Servomotor | — | — [ = [— [ - [ - [ [ =[=[=1—=
Gewicht/axialer Motor
Serie LEY16D LEY25D LEY32D
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produkt- [Schrittmotor 0.58 | 0.62 [ 0.73 [ 0.87 | 0.981.09 [1.20 | 1.17 | 1.24 [1.41 | 1.67 | 1.85 | 2.02 | 2.20 [ 2.37 | 255 | 2.08 | 2.19 | 2.48 | 2.76 | 3.16 | 3.45 | 3.73 | 4.02 | 4.31 | 4.59 | 4.88
99WiChl[k9][ Servomotor | 0.58 | 0.62]0.730.87 | 098 | 1.09 120 | 1.13/1.20 /137|163 [181198]216]233|251| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Serie LEY40D
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produkt- [Schrittmotor 238249 |2.783.06|3.46 | 3.75 | 4.03 | 4.32 | 4.61 [4.89 | 5.18
gewicht[kg] [ Servomotor | — | — [ = [ = [ = [ == =1=-1-1=
Zusatzgewicht [kg]
BaugroBe 16 25 32
Motorbremse 0.12 | 0.26 | 0.53
Motorabdeckung 0.02 | 0.03 | 0.04
Kolbenst AuB ind AuBengewinde | 0.01 | 0.03 | 0.03
olbenstangen-AuBengewinde Mutter 0.01 | 0.02 | 0.02
FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschrauben) | 0.06 | 0.08 | 0.14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben
orne (ir gung ) 013 | 0.17 | 0.20
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)
Gabelbefestigung (inkl. Bolzen, Sicherungsringen und Befestigungsschrauben) 0.08 | 0.16 | 0.22
ZS\VC 1
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Serie LEY

Konstruktion
16 - .
Motor in Ausfiihrung Montage oben: LEY 23 | 2
Otor in AusTUNrun ontage oben: . ..
g 9 32 axiale Motorausfiihrung: LEY32D
40
40
— @\.\& )
_—
3 @3 i
bei Wahl des Kolbenstangen-AuBengewindes H
|
e
18
T T :
[ 1 _
|
'
L ? 1 ‘\ A
9 ® @e ® @ é@é@g
Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Riemen —
2 | Kugelumlaufspindel (Welle) | legierter Stahl 22 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 23 | Zylinderstift rostfreier Stahl
4 | Kolben Aluminiumlegierung 24 | Abstreifer NBR
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 25 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 26 | Motor —
7 | Gehéduse Aluminiumlegierung 27 | Motorabdeckung synthetischer Kunststoff |nur "mit Motorabdeckung"
8 | Verdrehsicherung POM 28 | eingegossene Kabel |synthetischer Kunststoff |nur "mit Motorabdeckung"
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 29 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 30 | Motoradapter Aluminiumlegierung | eloxiert/nur LEY16, 25
11 | Buchse Bleibronzeguss 31 | Lager Aluminiumlegierung
12 | Dampfscheibe Urethan 32 | Dornhaltekreuz NBR
13 | Lager — 33 | Muffe (AuBengewinde) | Automatenstahl vernickelt
14 | Riemengehause Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 34 | Mutter legierter Stahl
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt
16 | Magnetring — Ersatzteile (nur paralleler Motor)/Riemen
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm Nr. BaugréBBe Bestell-Nr.
18 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 16 LE-D-2-1
19 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 21 25 LE-D-2-2
20 | Riemenscheibe fiir Motor | Aluminiumlegierung 32,40 LE-D-2-3
12 ZS\C



Elektrischer zylinder Serie LE'Y

=
[
=
(7]
3
3
Abmessungen: parallele Motorausfiihrung =
—Motorkabel ———
Schrittmotor ~ Servomotor >
- L
‘ /. 8 \_/ S
sssssslll © © I g
sspasf| \/ S =
T .: =
20 Motorkabel (2 x 85) 3 5
el «n
S S
X S
X =
4 x O1 effektive w N g
Gewindetiefe R Y Q o
g H effektive Gewindetiefe C c% >
Ausgangs- — 1 = L_IIJ
Kolben-Betriebsbereich Am ) Position A2 | e >
2] 5 [Hubende] g O 4 x O1 effektive
el —— Gewindetiefe R
— e N—
..... _ %
— e ©o©
e o@ 3 - E E %?K \45 /é = <n_
———m > - E * QO
k} Eﬁ © L
M :,? Y K A4 —1d
S ‘ Hub L B + Hub M
Hubende A + Hub EH (?
[Ausgangsposition] A 3) Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, o
dass das am Kolben angebrachte Werkstuck nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. w
Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. -l
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition geéndert wurde.
Anm. 4) Die Richtung der Schlusselweite des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
[mm] E
BaugroBe| Hubbereich | A B |C|D|EH| EV H J|K| L | M 0 Rls|l T |ulv Schrittmotor | Servomotor > O
! W[ X [w][X n
10 bis 100 | 101 90.5
16 - 10 (16|34 | 34.3 | M5x08 |18 |14 | 105|255 | M4x07 | 7|35| 67.5(05|28 |61.8| 80.3|62.5 |81 225 |
101 bis 300| 121 110.5 <
15 bis 100 | 130.5 | 116
25 I’_S 13|20 |44 | 455 |M8x125|24 |17 |145|34 | M5x08 | 8|46 | 92 |1 |42 |63.4| 85.4|59.6|81.6|26.5 o
101 bis 400 155.5 | 141 (&}
20 bis 100 | 148.5 | 130 w
32 - 13[(25|51 | 56.5 | M8x1.25|31|22|18.5| 40 M6x1.0 | 10|60 (118 |1 |56.4|684| 954| — | — |34 =l
101 bis 500| 178.5 | 160
20 bis 100 | 148.5 | 130 [
40 I’_S 13|25 |51 [ 56.5 | M8x125|31|22|18.5|40 M6x1.0 10|60 (118 |1 [56.4(904 (1174 — | — |34
101 bis 500| 178.5 | 160
16 16 >
Motor linke Seite parallele Ausfiihrung: LEY%gL Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung: LEY ggR ﬂ
40 40 S
o
IS
g —
[}
@
g
O
>
17]
.|
oWo © -
@ []
@ © oo © .9 © 8
S
T2 T2 I'_I|J
BaugriBe | S1 | T2 | U =
16 [355]| 67| 05 22
25 |47 | 911 foy-
32,4061 | 117 | 1 g8
o 5
Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, ist die Signalgebernut der Seite, auf der der Motor montiert wurde, verdeckt.
13
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Serie LEY

Abmessungen: axialer Motor

—— Motorkabel
Schrittmotor Servomotor
o
o
(3]
zzpsE & ) o
F ol
T C
ﬂ
20 g
4 H effektive Gewindetiefe C
) . 4 x01
Kolben-Betrigbsbereich Amm- 1) Ausgangsposition Am-2) offektive Tiele R
|« <2 [Hubende]
|\ D) .
= -,
—_— — E H L
.r“ _ (=] ]7h [ I — 1 &l - >
f o - w
T——-- b H 5_ —, + +
\ 1 v 5 :f
A
v ‘ Hub L B + Hub w oKim?
A + Hub M
Hubende EH
[Ausgangsposition] A"™-3) A 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition
kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlcke S
und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition gedndert wurde.
Anm. 4) Die Richtung der Schlisselweite des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
[mm]
: . Schrittmotor | Servomotor
BaugroBe | Hubbereich B (] D |[EH| EV H J K L | M O1 R S T V)
A
10 bis 100 | 166.3 | 167 92
16 - 10 | 16 | 34 | 343 M5 x 0.8 18 | 14 |10.5|255| M4x0.7 7 | 35 |355]| 0.5
101 bis 300| 186.3 | 187 112
15bis 100 | 195.4 | 191.6 | 115.5
25 I, 13 | 20 | 44 | 455 | M8x 125 | 24 | 17 |145|34 M5 x 0.8 8 | 45 |465| 1.5
101 bis 400| 220.4 | 216.6 | 140.5
20 bis 100 | 216.9 —_ 128
32 - 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 |18.5|40 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 bis 500| 246.9 — 158
20 bis 100 | 238.9 = 128
40 - 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 |18.5|40 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 bis 500| 268.9 — 158
Schrittmotor| Servomotori
BaugroBe | Hubbereich | 'V Y
w
10 bis 100
16 - 28 61.8 625 | 24
101 bis 300
25 15 bis 100 42 63.4 59.6 | 26
101 bis 400 ] ]
20 bis 100
32 - 56.4 | 68.4 — 32
101 bis 500
20 bis 100
4 56.4 | 90.4 — 32
Y 101 bis 500
14
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Abmessungen

Elektrischer Zylinder Serie LEY

Motormontage oben/parallel
mit Motorabdeckung: LEY

— Motorkabel————

Schrittmotor ~ Servomotor

E.’.;Eﬂ

T

20

20

16
25

A
mit Motorbremse: LEY 32 Ooop-0B

40

Motorkabel

Schrittmotor

Servomotor

15

15

Motor- | |
bremsenkabel || (233

20
H
20

4

Motorkabel

20

20

16

5 A
OoB -0OC
32 Cc
40
\__/ 9 %
/-
Motorkabel (2 x @5) %
X2 5
/[ NN
_ -
g
\ —

Cc

Motorkabel (2 x @5)

Motorbremsenkabel
(03.5)

mit Motorabdeckung und Motorbremse: LEYggDD B-COwW

Motorkabel

Schrittmotor
15

Motor- 1 |
bremsenkabel | (238

20

Servomotor
15

20

00 bo
00 po

4

Motorkabel

20

Eﬂﬁﬂ

T

20

[mm]
BaugroBe| T2 | X
16 | 75 | 83
25 | 75 88.5
32 | 75 98.5
40 | 7.5 | 120.5

Material Motorabdeckung:
synthetischer Kunststoff

o
o
8l %
9 [mm]
§ Baugrone Schrittmotor | Servomotor
X 2 Tw I x [w]x
W X 16 | 1033 ] 121.8]1040] 1225
‘ / D 25 |103.9 | 125.9 | 100.1 | 122.1
32 | 11141384 — -
[:] 40 | 1334|1604 — | —
16 A
40
o Motorbremsenkabel =}
s o
9 (23.5) \__/ ol ¥
u 8| v
g &
£| Motorkabel (2 x 5) 3
3 Xe - - [mm]
N X
Size | T2 X2
[ N
_ o 16 | 7.5 | 1245
g 25 | 75 | 129
\I 32 | 75 |1415
[ 40 | 7.5 | 163.5
[ 0
: ,
|

O
g

15

\
Modellauswahl

Servomotor/Schrittmotor
} LEY

LEYG

’[

LECA6
LECP6

|
[EY H LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor

LEYG

LECS[] ‘ [[

%

Produktspezifische
Sicherheitshinweist

[



Serie LEY

Abmessungen
axialer Motor 16 A ;g A
. 25 i . -
mit Motorabdeckung: LEY3, DOB-0IC mit Motorbremse: LEY 55 DLIB -[1B
. 0 © 40
o i L
H z R\ MLﬁ MOtorkabel Motorbremsenkabel (23.5)
\\ Schrittmotor Servomotor
b > Motorkabel (2 x 05
® - % ) 15 15 ﬁ—z
[
f —— Motor- Eﬂ
Xz L bremsen-“’E}' & s | ‘
A kabel 9 S
L <
[mm] Eﬁa n
BaugroBe Hubbereich A T2 | X2 | L |[CV m}:{' Baites S S
16 Lmax. Hub 100 169 -5 leos | 35 |43 , e
min. Hub 101, max. Hub 200] 189 ' : 20 8
25 max. Hub 100 198.5 o lensl @ | sas
min. Hub 101, max. Hub 400| 223.5 ) : : —
32 max. Hub 100 220 75 | 735 | 60 | 685 N [:]
min. Hub 101, max. Hub 500, 250 ' ' ’ f
40 |max. Hub 100 222 | ool o0 |ess ' 2 VB
min. Hub 101, max. Hub 500 272 ) ) ) A
[mm]
n Schrittmotor ‘ Servomotor Schrittmotor‘ Servomotor
BaugraB Hubb h
augrose ubbereic A VB
16 A 16 max. Hub 100 207.8 208.5 103.3 104
. 2 min. Hub 101, max. Hub 200 | 227.8 228.5 '
mit Motorabdeckung und Motorbremse: LEY 32 DLUIB-LIW . Hub 100 2350 | 232.1
25 : : : 103.9 100.1
40 C min. Hub 101, max. Hub 400 | 260.9 | 257.1
Motorbremsenkabel (¢3.5) max. Hub 100 259.9 —
32 — 111.4 —
min. Hub 101, max. Hub 500 | 289.9 —
I ax. Hub 100 281.9 —
40 X 1334 | —
min. Hub 101, max. Hub 500 | 311.9 —
8 B
0
R PAYE p
(0] (0]
2 2
E - 2
8 Motorkabel S
(2 x 5) Se
) iy [ \ L
== e
—o—- - ] o
' Xe L
A +Hub
[mm]
BaugriBe Hubbereich A T2 | X2 | L | CV 16 A
max. Hub 100 210.5 Kolbenstangen-AuBengewinde: LEY 22 001 B-0CM
16 | i Hub 101, max Hub 200 | 2305 | 72 | 108 | 35 |43 g 9 32 C
o5 [Max Hub 100 Z I I I R 40
min. Hub 101, max. Hub 400 | 264 ) ) = * Siehe Seite 19 fiir nahere Angaben zu
32 max. Hub 100 263 = M Kolbenstangenmutter und Befestigungselement.
- 7.5 |116.5| 60 | 68.5 <V Anm.) Siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang"
min. |-I|4UDb110()16 max. Hub 500 Zzz Schliisselweite B1  }/ 1 auf den Seiten 45 und 46 fir die Montage
max. Hu ™ Endklammern, wie z.B. Gelenkkopf
Hi von 1 , p
= min. Hub 101, max. Hub 500 | 315 [ Ci oder Werkstucken.
L2
L1
[mm]
BaugriBe| B1 | C1 | H1 | L1 | L2 MM
16 13 |12 5 [245|14 M8 x 1.25  * Die L1 -Abmessung gilt, wenn sich
25 20 |205| 8 |38 |235| M14x15 die Einheit in der Grundposition
- : : befindet. In dieser Position, 2 mm
32,40| 22 |205| 8 [42.0|235| M14x15 ke
16 ZS\NC



Elektrischer Zylinder Serie LEY

Abmessungen
Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung 16 = ; ; ;
25 A Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Motor oben/parallel: LEY 3o (11 B-CJC0CJU
) o BaugraBe| Hubbereich | L | MA | MB | MC | MD | MH | ML
6 x MO effektive Gewindetiefe MR 4
oXA HO Tiefe XA 10 bis 39 17 |28.5 40
16 | 40bis 100 |10.5| 15 |35.5| 32 |31 23
101 bis 300 62 |46 60
15 bis 39 24 |32
- 50
40 bis 100
- 42 |41 —
25 (101 bis 124[14.5| 20 |46 29
MD ] 125 bis 200 59 |49.5 75
Querschnitt XX 201 bis 400 76 |58
McC 20 bis 39 22 |36 o
L | MA ML + Hub (MB) 32 40 bis 100 36 |43
ha L . h a0 |101bis124/18.5| 25 |55 30
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung 16 p 125 bis 200 53 515 80
Axialer Motor: LEY 22D B-O00OU 201 bis 500 70 |60
32
- 40
gf;(elliltli\c/)e oXA H9 Tiefe XA BaugroBe | Hubbereich | MO | MR | XA | XB
Tiefe MR -
: ¥ s h 10 bis 39
: = i “'_W 16 |40 bis 100 |M4x07| 55 | 3 | 4
é % [ % - % 101 bis 300
{ - I n'_J 15 bis 39
MD Querschnitt XX 40 blls 100
f— - 25 |101 bis 124[M5x08| 6.5 | 4 5
me Detailansicht Abschnitt XX 125 bis 200
L | MA ML + Hub o~ 201 bis 400
( 1 ) 20bbis 39
[11] ! 40 bis 100
= - 32 101 bis 124| M6x1 | 85 | 5 6
XA H9 XA 40 - )
1 6 " 125 bis 200
o5 A 201 bis 500
C
40 Im Lieferumfang enthaltene Teile:
* FuB
* Befestigungsschraube Gehéause
. FuB (mm]
| — 4 k Baugide| Hubbereich | A | LS |LS1|LL | LD |LG
LT } f
g 10 bis 10 106.1 76.
LL | | %3;0 16 [oPis 1004 106 63 116.1| 54| 66 | 28
] < ) 101 bis 300| 126.1 96.5
I : - N
| ) 9 o5 [1DDIS100L 1366 | 9 1051 g54)66 |35
1 || 1 1a 101 bis 400| 161.6 | 124
T t] & > i .
{l ~ 25 20b|.s100 155.7 | 114 1920113 66 | 4
AR | | b 5 O\ T 101 bis 500| 185.7 | 144
AT - Cdopononacodoococaoag I~
T
Xy Y F X LX 4 xoLD BaugBe| Hubbereich | LH | LT [LX |[LY [LZ | X | Y
LS + Hub LZ 10 bis 100
24 | 23| 48 |40.3| 62 | 9.2| 5.8
A + Hub 16 101 bis 300
Spezialhutschraube \ 25 [0BS100) o0 |56 | 57 |515| 71 [112] 5.8
101 bis 400
Montage nach auBen ] 20 bis 1
9 32 |20bS100] oot 55 | 76 |615| 00 [112] 7
40 |101 bis 500
g Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
* Die A-Abmessung gilt, wenn sich die Einheit in der
Grundposition befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel
montiert wird, muss der Fuf3 auf der Hinterseite nach auBBen
XY montiert werden.
LS + Hub | LS+

O
g

17

\
Modellauswahl

Servomotor/Schrittmotor
} LEY

LEYG

’[

LECA6
LECP6

LEC-G

AC-Servomotor |
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

LECSL] ‘ [

|

Produktspezifische
Sicherheitshinweist

[



Serie LEY

A

Flansch vorne: LEY161B-CICJCJF
C

LL
= [0 0.
_ e -2
= [[oYo
FT FX 2 xoFD
FZ
25 A

Flansch vorne: LEY 32 CJOOB-CCJOF
40 C

L
_| L= E
\ [
FT FX 4 x gFD
FZ .
A

Gabelbefestigung: LEY161B-C1C1CID

8 oCB

X134
Ccz33

o

A

Flansch hinten: LEY160JOB-0O00G

g
T 0
D
FX 2 x oFD FT
FZ

A

Flansch hinten: LEY250000B-000G

C
=/

Gabelbefestigung: LEY%DD B-0JOOD
Cc

=
=Y

' ot
) : Spezialhutschraube
. | oCD Bohrung H10
QE) | = Achse d9
| f
I t
= I
‘ cu
L Ccw RR
CL + Hub
A + Hub
25 A
g CT

Y

Spezialhutschraube

ﬂ_ 2CD Bohrung H1C
Achse d9

o

CXio3
Cz33

18

CL + Hub

()}

Ccu

RR

A + Hub

:

O

* Flansch hinten ist nicht
fur LEY32/40 erhaltlich.

=z (
- % Im Lieferumfang enthaltene Teile:
v ¢ Flansch
‘ FX 4 x oFD FT o Befestiungsschraube Gehause
FZ
Flansch vorne/hinten [mm]
Baugrite| FD | FT | FV |FX | FZ [LL | M
16 |66 | 8 |39 | 48 | 60 | 25| —
25 | 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
32,40/ 55| 8 54 | 62 | 72 |10.5| 40

Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)

Im Lieferumfang enthaltene Teile:
* Gabelbefestigung

o Befestigungsschraube Gehduse
* Bolzen fiir Gabelbefestigung
* Sicherungsring

« Siehe Seite 19 flir ndhere Angaben zu Kolbenstangen-
mutter und Befestigungselement.

Gabelbefestigung [mm]
BaugroBe| Hubbereich | A CL |(CB|CD|CT
16 | 10 bis 100 | 128 119 20 8 5
25 10 bis 100 | 160.5 | 150.5 10 5

101 bis 200| 185.5 | 175.5
32 | 10bis100 | 180.5 | 170.5 10 6
40 (101 bis 200| 210.5 | 200.5
BaugroBe| Hubbereich | CU |CW |CX | CZ | L |RR
16 | 10bis100| 12 | 18 8 | 16 |10.5| 9
25 10 bis 100 14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10
101 bis 200 '
32 | 10 bis 100
- 14 | 22 | 18 | 36 |18.5| 10
40 |101 bis 200

Material: Gusseisen (lackiert)
« Die A- und CL-Abmessungen gelten, wenn die Einheit sich in der
Grundposition befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.



Serie LEY

=
[
m 1 %
3
ubehoér-Befestigungselemente | :
o
=
Zubehor-Befestigungen/Stutzelemente
>
o L
| Gelenkkopf || Gabelgelenk 5
« Wahlen Sie bei Verwendung eines Gelenks die Gehduseoption [Kolbenstangen-AuBengewinde] E
<
I-G02 I-G04 Y-G02 Y-G04 )
oND Bohrung H10 | 5(™
oND Bohrung H10 Achse d9 3
MM oNDHi0 MM @ NDH10 MM g
/ (O
& o A 5
g o SEW N by | ° |
Ji: | |\ N N \"2) L
] |uil AU Al Ut NX A1 | Ut
NX L NX L Lt NZ L
A A A A
Material: Kohlenstoffstahl Material: Gusseisen Material: Kohlenstoffstahl Material: Gusseisen
Oberflachenbehandiung: vernickelt  Oberflachenbehandiung: vernickelt Oberflachenbehandlung: vernickelt Oberflachenbehandlung: vernickelt 2&
00O
[mm] * Bolzen fur Gabelgelenk und Sicherungsring werden mitgeliefert. [mm] HL—I{
Bestell- | verwendb. Bestell- verwendb.
Nr. | BaugraBen A| A1 | E1 [L1| MM | R1 | Ui [NDHio| NX N BaugroBen A | At | Ed L1 MM R
1-G02 16 34| 85|J16| 25| M8x125|10.3|11.5| 8%™" | 8%% Y-G02 16 34 85|16 | 25 M8x1.25 | 10.3 (?
1-G04 [25,32,40| 42 |14 |22 |30 [Mi4x15[12 |14 |1079™® (1832 Y-G04 |25,32,40| 42 |16 | @22 | 30 | M14x15 |12 8
Bestell db Bestell-Nr -
estell- verwenan. -NT.
N BaugraBen Ui | NDHio| NX |[NZ | L vem':r'eizgdb.
|Bolzen fiir Gabelgelenk (entspricht dem Bolzen fiir Gabelbefestigung)| Y-G02 16 [11.5] 89| 83¢]| 16 [21 [ IY-GO2 o
Y-GO4 |25,32,40| 14 | 10°™ | 1853 | 36 | 41.6 | 1Y-GO04 8
-l
, nE _
8 | Kolbenstangenmutter =
m L2 m
5 (&}
t ! Nt d w
.|
Material: Kohlenstoffstahl N ——
[mm] o
db Sich S
Bestell-Nr. | YE™eN®: | g9 | Ly [ L2 | d | m | t Icnerungs
BaugréBen ring H B >=
1Y-G02 16 508 |21 [16.2| 7.6 [1.5 [0.9 | Aul.CStheungsingd w
1Y-GO04 | 25,32,40 | 10367 |41.6(36.2| 9.6 | 1.551.15 |Ausl.C Schenngsing 10 Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt) -
[mm] 5
o
Bestell-Nr, | Verwendb. d H B Cc IS
BaugréBen S —
| Bestell-Nr. Befestigungselemente | NT-02 | 16 MB x 1.25 5 18 | 150 |3
NT-04 |25, 32,40 M14 x 1.5 8 22 25.4 o
<
venNepdb. FuB Flansch Gabelbefestigung O
BaugréBen >=
16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-DO16 I'_IIJ
25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025
32,40 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032
* Pro Zylinder missen 2 FuBbefestigungselemente bestellt werden. e —
= Die folgenden Teile sind bei allen Arten von Befestigungselementen inbegriffen.
FuB: Befestigungsschraube Gehéuse D
Flansch: Befestigungsschraube Gehause o
Gabelbefestigung: Bolzen fir Gabelbefestigung, C-Sicherungsring fir Welle, (&)
Befestigungsschraube Gehause L
-l
g2
o 5
SVC 19
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Serie LEY

Einfache VerbindungsstﬁCke * Im Lieferumfang der Befestigungselemente A und B sind keine Verbindungsstiicke enthalten. Sie miissen dementsprechend gesondert bestellt werden.

Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B)

Befestigungselement Ausfitlhrung A |

verwendbare BaugréBen

025 | 25,32, 40 |

2x oD U T1

~

_E_T/ =
BV |—N >
Ty

NL7
N
I
M
w

3

n
==
P S|

-+ A
< -
Befestigungs- 1T Verbindungssti
—_ gsstiick
element YA 03 c |
B
verwendbare Material: Chrommolybdénstahl (vernickelt)
Befestigungselement BaugroBen [mm]
YA | Befestigungselement Ausfiihrung A Bestell-Nr verwendbare B D E F M| T T U
- " * | BaugréBen ! 2
YB | Befestigungselement Ausfilhrung B Ausfuhrung B
YA-03 |25,32,40| 18 |68 | 16 | 6 | 42 |65 | 10 | 6
ZUIaSSIQe. o Bestellschliissel -
Exzentrizitat [Mm] o Im Lieferumfang der Befestigungselemente Bestell-Nr. | Verwendbare |y, 1y, Gewicht
veniencbere Baugriden| 25 | 32 [ 40 | A und B sind keine Verbindungsstiicke BaugroBen [g]
Exzentrizitit-Toleranz +1 enthalten. Sie miissen dementsprechend YA-03 | 25,32,40 | 18 | 56 55
Spiel 05 Bgesqnldert bestellt werden. BoctollN
- eispiel: estell-Nr. F a
o Verbindungsstick.—n. Lev-los | Befestigungselement Ausfilhrung B |
® Befestigungselement Ausfiihrung A----- YA-03
Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B) ) I
verwendbare | Verbindungsstiick | verwendbare Befestigungselement-Bestell-Nr. o @ 1
m e )
BaugréBen Bestell-Nr. Befestigungselement Ausfiihrung A | Befestigungselement Ausfilhrung B _%(\{: —— sz - 't'“i i E"Tft:—F b
25, 32, 40 LEY-U025 YA-03 YB-03 = ===
) 75[:7 \Vettindungsstick
) Verbindungsstiick | e
2 x @D Durchgangsbohrung T
H — B
1 /rm 2 x g0 Senkungstiefe |« e ]
S
— A Material: rostfreier Stahl
B T _LQJ :}‘ [mm]
verwendbare
ut!l IL Bestell-Nr. Al B|D|E|J | M 20
UA | C Material: rostfreier Stahl YB-03 | 25,32,40 | 12 7 25 9 34
[mm]
verwendb. Gewicht verwendbare Gewicht
Bestell-Nr. BaugroBen UA|C |d1|d2 H K| L UT (o] Bestell-Nr. Baugrofen Ti | T2 | V | W |RS (o]
LEY-U025 (25,32,40| 17 [11|16| 8 |M8x125|14| 7 | 6 | 22 YB-03 |25,32,40 | 65| 10 | 18 | 50 | 9 80
Ausgleichselemente
@ fir AuBengewinde/JC ® fiir AuBengewinde/JA
(Ausfiihrung mit geringem Gewicht)
emit Aluminiumgehéduse é
) ] ) Grundausfihrung Flansch
@ fiir AuBengewinde/JS
(rostfreier Stahl) @ fiir Innengewmde/JB
e rostfreier Stahl 304
(Erscheinungsbild) verwendbare . verwendbare| . .
GewindegroBe GewindegréBe
. Staubschutzabdeckung BaUQFOBe” ’ Baugfoﬁe"
Fluorkautschuk/Silikonkautschuk M8 x 1.25 M5 x 0.8
25, 32 40| M14x 1.5 25, 32, 40| M8 x 1.25
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontage

C€

=
[
&
3
- - - K
8
=
Weitere Details zu Produkten, die [
. . internationalen Standards entsprechen,
Technische Daten S|gna|geber finden Sie auf der Webseite von SMC.
Eingegossene Kabel SPS: speicherprogrammierbare Steuerung >
- T A . L
@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem D LD, LRI () B AT G ) % ~
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA) Signalgebermodell | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV £
® 1.5-mal flexibler als konventionelles elekirische Eingangsrichtung axial vertikal axial vertikal axial vertikal E
Modell (SMC-Vergleich) Anschlussart 3-Draht 2-Draht 3
® ital;ldlardmﬁﬁig werden flexible Ausgangsart NPN [ PNP _ H
abel verwendet. Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS CE)
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4.5 bis 28 V) — Q o
- Stromaufnahme max. 10 mA — cc/T)) >=
- Betriebsspannung max. 28 VDC [ — 24 VDC (10 bis 28 VDC) IiIJ
max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA L\
| Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.
3 Standard CE-Kennzeichnung RoHS 2&
. ® Anschlusskabel — dlbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm?, 2-Draht (D-M9B[V]), (S]]
r 3-Draht ((D-M9N[V])/D-M9P[V])) LU L]
- Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber. -l
- -
Gewicht 6 | &
_— 1
O
Signalgebermodell D-M9ON(V) D-M9P(V) D-M9B(V) Ll
0.5 8 8 7 -
AAchtung Anschlusskabellange 1 14 14 13
- - - - -
\ Sicherheitshinweise \ (m] 3 d 41 38 o
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am 5 68 68 63 8
Gehéuse angebrachten Schraube. Wird eine . 1
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt, Bestellschlussel
kann der Signalgeber beschadigt werden. <
D-M9 N O
- - o
Interner Schaltkreis Signalgeber l lilJ
Serie Anschlusskabellénge
D-M9ON/M9NV e
R Mkt DAY Verdrahtung/Ausgang — > o
1 H C (+) : . M im
| ! braun N | 3-Draht NPN elektrischer Eingang L am
: éé P | 3-Draht PNP — axi.al Z 5m
5 Lo ouT B 2-Draht \' vertikal >
X i schwarz E
— ; Abmessungen (mm] | _
1 o
O DC (-) o S
-------------------------- 0 o D-M9C] o o
%—;‘)
i F34 = Si=} —
6 ’optimale Schaltposition $
DC (+) M2.§ x4L &)
braun Schlitz-Montageschraube (O]
Betriebsanzeige 26 E
[ 1 zgj -
out <+l o 22 ~
schwarz 27 o (oY}
DC () ' e —
blau i —_—
D-MoC1V []
© (7))
i (&}
; d ) 0 N
~0 OUT (+) = o w
’ . braun H < -
8 6_| optimale Schaltposition
= M25x4L Betriebsanzeige 28
1 = Schiitz-Montageschraube 8 S £
£ L2 82 @ 22
@ ] b =£
N S o g2
OuUT () — == £
""""""""""""""" blau © 20 —
q

O

SvVC
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontage C E

D-MINW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA)

@ 1.5-mal flexibler als konventionelles Modell
(SMC-Vergleich)

@ StandardméBig werden flexible Kabel
verwendet.

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

A Achtung
\ Sicherheitshinweise \

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt,
kann der Signalgeber beschadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-MONW/MONWV

Hauptschaltkreis

des Signalgebers

H 2 ' schwarz
; \L—H DC ()

""""""""""""""" blau

""""""""""""""" blau
EIN
T T
1 1
Betrigbsbereich H H AUS
| | | i
1 1 1 1
| Anzeige ! ! H
I rot | grin | rot |

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signa|99bel‘ finden Sie auf der Webseite von SMC.

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung
D-M9IW, D-MOLIWV (mit Betriebsanzeige)
Signalgebermodell | D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
elektrische Eingangsrichtung axial vertikal axial vertikal axial vertikal
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN \ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4.5 bis 28 V) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC \ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige Bet.riebsbereich ------ S rot"e LED leuchtet

optimale Schaltposition:::---- griine LED leuchtet

Standard CE-Kennzeichnung, RoHS

® Anschlusskabel — 6lbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm2, 2-Draht
(D-M9BWI[V]), 3-Draht (D-MONWI[V]/D-M9PWI[V])
Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht [g]
Signalgebermodell D-MONW(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
Bestellschliissel

22

D-M9N|W|V]|L
Serie l |—0 Anschlusskabelldnge

Verdrahtung/Ausgang - 01'5 m
N | 3-adrig NPN elektrischer Eingang 3 3 E
P | 3-adrig PNP — axial Z 5m
B 2-Draht \'i vertikal
Abmessungen [mm]
o
D-M9CIW @
%—L—ﬂ
i Ft
6 loptimale Schaltposition
M2.5x4 L
Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige 26

- e C—
i ) ¥ ;}31

~
’Hﬂq ® 22 N

D-M9COIWV

g 0
= o
6_| optimale Schaltposition
M2.5x4 L . .
Betriebsanzeige
Schlitz-Montageschraube 8 g
2 ™32 «©
"] | b
<
© 20
[\
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Elektrischer Zylinder

Schrittmotor M Servomotor ® §
cP\us | ©
@
8
Serie LE y 'X5 —
LEY25 32 Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)
E
S
- 5 J
Bestellschlussel £
<
[&]
«n
S
LEY25D| |B-50 -R16P 1 S
]
[ §
& é é & é $ $ & staub-/spritzwassergeschiitzte QE) O
Ausfiihrung » E
0Gr63e gMotor-Einbaulage eMotor eSteigung [mm] -
— | Ausfiihrung fiir Montage von oben (parallel) Symbol Motor GroBe kompatible Symbol| LEY25 LEY32
32 D Axial-Ausfiihrung Y 25 | 32 | Controller A 12 16 |
@ . LECP6 B 6 8
eHub [mm] Motoroption — Schrittmotor | ® | @ LECP1 [ 3 4 (TYTe)
30 30 — _|ohne Motorbremse LECPA 525
bis bis B mit Motorbremse Servomotor
A Anm. 1) [ ] — LECA®6 L L
500 500 o a1
« Siehe Tabelle mit kompatiblen Hiben.
eKoIbenstangengewinde @Montage"‘1 (O]
— Kolbenstangen-Innengewinde . Motor-Einbaulage (_I)
M Kolbenstangen-AuBengewinde Symbol Ausfihrung parallel | axial A Achtung w
(1 Stck. Kolbenstangenmutter ist inbegriffen) — | Gewindebohrung beidseitig (Standard)*2 [ ] [ ] CE-konforme Produkte —
@ ] . U | Gehuseunterseite mit Gewindebohrung O o @ gzle%ruEtrfuilr:l(Jig?n ‘(jf;r jgﬂk\t/r}?clﬁgtlrrlﬁrievgu:idei
Antnebs'(a_bel-AUSfu_hrung L FuB3 . d — Serie LYEY mit dem Controller der Serie LEC -
R Robotik-Kabel (flexibles Kabel) F Flansch vorne*2 ® L4 kombiniert wurde. o
+ Kabel sind konfektioniert. G Flansch hinten*2 L — Die EMV ist von der Konfiguration der (&)
@ . . #1 Befestigungselement wird mitgeliefert (nicht montiert). Systemsteuerung des Kunden und von der I'_IIJ
Antriebskabelldange [m] +2 Bei Montage in horizontaler Richtung mit Flansch Be(t;ln\f/lusgunﬁ]t sonstlg(;r" elgktrlfherdGerate
1 15 A 10 vorne, Flansch hinten und beidseitigen und Verdrahtung abhangig. Aus aiesem | j———
3 3 B 15 Gewindebohrungen_ ist der Antrieb innerhalb des ﬁ(r;l;}r:dfbfnsnl\ﬁg g:t?tltlalijlggzd;;iflizz"i/le\itvavctmgf <
5 5 Cc 20 folgenden Hubbereichs zu verwenden. die unter realen Betriebsbedingungen in %
8 8 "LEY25: max. 200 -LEY32: max. 100 Kundensystemen integriert sind. Daher
*3 Flansch hinten ist nicht fir LEY32 erhaéltlich. muss der Kunde die Erfillung der L_IIJ
. EMV-Richtlinie fur das Gesamtsystem
mControIIer-Ausfuhrung @E/A-Kabellénge [m]*! bestehend aus allen Maschinen und | — ——
— ohne Controller — ohne Kabel @ é\pladgerll\ubﬁyﬁrufen. it S t de di
o | LECPoLECAS TR | 3
6P |(Ausflhrung mit Schritdaten-Eingang) | pNp 3 32 Installation eines Storschutzfilter-Sets gepriift >
1N* LECP1 NPN 5 52 (LEC-NFA). Siehe Katalog der Serie LEY w
1P* |(programmierfreie Ausflihrung) [ pNP 1 Wenn ‘"ohne  Controller/Endstufe"  fir ~ Controller/ (CAT.ES100-83) fiir das Storschutzfilter-Set. _I
AN* LECPA NPN Endstufen-Ausfihrungen gewahit wird, kann das E/A-Kabel i‘%?;ation;—fﬁﬁ;ﬁ;mﬁ”'e'tung far )
AP* | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP nicht gewahlt werden. Siehe Seite 58 (fiir LECP6/ LECAG), ' o
 Nur 0 e Motorausfiiruma "Schitimotor el Seite 71 (fir LECP1) oder Seite 78 (fir LECPA), wenn ein UL-konforme Produkte )
A g "Schrittmotor" erhaltlich. E/AKabel erforderich In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert IS
5 AKa © eHor erich it . e wird, sind elekirische Antriebe und Endstufen g —
@Controller-Montage *2 Wenn die "Impulseingang-Ausfihrung® fir die Controller/ mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 o}
Endstufe-Ausfiihrungen gewahit wird, kann der Impulseingang UL1310 zu verwenden 2
— Schraubenmontage it Differential Vit off Kolleki : o
DIN-Schienenmontage™ nur mit Differential yerwendet werden. Mit offenem Kollektor 2
D 9 kénnen nur Kabel mit 1.5 m verwendet werden. (O]
* DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt bestellen. >=
.. x Siehe Seite 28 fur Signalgeber.
Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard + X5 ist bei separater onaie "_'.J
Hub herstellbarer Controller-Bestellung nicht
Modall 30 | 50 (100|150{200|250|300(350|400(450|500 Hubbereich [mm] notwendig.
LEY25 ® & & o o o o o o — 15 bis 400 Beispiel: “LEY25DB-100"fiir I
LEY32 ® &6 &6 &6 &6 &6 & o o o o 20 bis 500 LEY25DB-100BMU-P16NID-X5 —
 Setzen Sie sich fiir die Herstellung von Zwischenhuben, die nicht oben spezifiziert werden, mit SMC in Verbindung. %
4 A O
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller/Antrieb — Seite 49) '-_'IJ
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. T
Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte: [Mﬂ m] § g
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen. Llad ).~ ‘%%
(2 Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). 35
@ (&5

« Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.
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Serie LEY-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEY25 LEY32
30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200
Hub [mm] Am.1)
250, 300, 350, 400 250, 300, 350, 400, 450, 500
. (3000 [mm/s2]) 12 30 30 20 40 40
NutzlastAm.2 | horizontal
kgl (2000 [mm/s2]) 18 50 50 30 60 60
vertikal (3000 [mm/s?]) 7 15 29 10 21 42
Schubkraft [N] Anm. 3) Anm. 4) Anm. 5) 63 bis 122 126 bis 238 232 bis 452 80 bis 189 156 bis 370 296 bis 707
§ Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 5) 18 bis 400 9 bis 200 5 bis 100 24 bis 400 12 bis 200 6 bis 100
E max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
< | Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 6) max. 35 [ max. 30
9]
g Positions Wiederholgenauigkeit [mm)] +0.02
o | Antriebsspindel [mm] 12 6 3 [ 16 [ 8 4
<
O | StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s2] A™m- 7) 50/20
= : :
. . Kugelumlaufspindel + Riemen (LEY[J)
=
g unitionswelse Kugelumlaufspindel (LEYCID)
Flihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange)
Schutzart IP65
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ MotorgroBe 042 [ [156.4
2 | Motor Schrittmotor
% Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
;J-’- Nennspannung [V] 24 VDC +10%
£ | Leistungsaufnahme [W] Anm-8) 40 50
é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A™™. 9) 15 48
‘3 | momentane max. Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 48 104
ég Ausfiihrung Anm- 11) spannungsfreie Funktionsweise
25| Haltekraft [N]
.'_g' Leistungsaufnahme [W] Anm. 12) 78 157 294 108 216 421
= Nennspannung [V] 5 24 VDC +10% 5
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fur Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Horizontal: Der max. Wert der Nutzlast. Zur Unterstltzung der Last ist eine externe Fiihrung notwendig. Die tatsachliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist
abhangig von der Bedingung der externen Fihrung.
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 6.
Die Werte in () geben die max. Beschleunigung/Verzégerung an. Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein.
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20 % vom Endwert.
Anm.4) Die Schubkraftwerte fir LEY25[] sind 35 % bis 65 % und fir LEY32[] ist 35 % bis 85 %. Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der
Schubgeschwindigkeit abhéngig. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 7.
Anm. 5) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der
Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Anm. 6) Die zuldssige Geschwindigkeit fir Schubbetrieb. Beim Schubbetrieb von Werkstlcken auf Férderanlagen mit einem Wert unterhalb der zul&ssigen vertikalen Last
betreiben.
Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in
Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 9) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird. AuBer
wahrend des Schubbetriebs.
Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet
werden.
Anm. 11) Nur mit Motorbremse.
Anm. 12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.
24
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Technische Daten

Elektrischer zylinder Serie LE'Y-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Servomotor
Modell LEY25A Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hibe, die nicht Standard sind,
mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung
Hub [mm] 30, 50, 100, 150, 200 gefertigt werden.
250, 300, 350, 400 Anm. 2) Horizontal: Der max. Wert der Nutzlast. Zur Unterstitzung
NutzlastAm.2) | horizontal (3000 [mm/s2]) 7 15 30 der Last ist eine externe Fihrung notwendig. Die
. tatséchliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist

[kg] vertikal (3000 [mm/s?]) 2 5 1 abhéngig von der Bedingung der externen Fihrung.

Schubkraft [N] Anm. 3) Anm. 4) 18 bis 35 37 bis 72 66 bis 130 Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhangig von der
_g Geschwindigkeit [mm/s] 18 bis 400 9 bis 200 5 bis 100 Nutzlast. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 6. Die Werte in
= N ~ " () geben die max. Beschleunigung/Verzdgerung an.
g max. Beschleu.mqung.Nerzogerung [mm/s?] 3000 Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein.
c Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm- 5) max. 35 Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betrigt +20% vom
g Positions Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02 Endwert.

. . Anm.4) Die Schubkraftwerte fiir LEY25AC] sind 50% bis 95%. Die
o Antrleb.ssplr.ldel [mm_]_ — 12 6 l 8 Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der
o | StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s?] A1m- 6) 50/20 Schubgeschwindigkeit abhéngig. Siehe "Modellauswahl"
= ; auf Seite 7.
. . Kugelumlaufspindel + (LEY

§ Funktionsweise Kugelumlaufsgindel (L(EYDD)) Anm. 5) Die zulassige Geschwindigkeit fir Schubbetrieb. Beim
| g - Vorschubbetrieb von Werkstiicken auf Forderanlagen mit

Fuhrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange) einem Wert unterhalb der zulassigen vertikalen Last

Schutzart IP65 betreiben.

. : o . Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des
Betrlebstefnpe.rat:lrberewh[ c 5_bls 40 - Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) Antrigbsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in

§ MotorgroBe 142 Startphase.)
S [ Motor Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von
£ oto - Servomotor 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung
:ﬁ, Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch
& | Nennspannung [V] 24 VDC +10% erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
o Leistungsaufnahme [W] Anm. 7) 86 Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der
2 - - - pr— - - Antrieb in Betrieb ist.
% Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] Anm. 8) 4 (horizontal)/12 (vertikal) Anm. 8) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (ink.
@ | momentane max. Leistungsaufnahme [W] Anm. 9) 96 Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs mit
§o| Ausfithrung Anm. 10) ; ; ; der max. Nutzlast in der Einstellposition angehalten wird.
g§ 9 spannungsfreie Funktionsweise AuBer wéhrend des Schubbetriebs.
gg Haltekraft [N] 78 157 294 Anm.9)Die max. momentane Leistungsaufnahme  (inkl.
-g,‘g Leistungsaufnahme [W] Anm. 11) 5 Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert
§§ Nennspannung [V] 24 VDC +10% kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet
= — werden.
Anm. 10) Nur mit Motorbremse.
Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die
. Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.
Gewicht
Gewicht/paralleler Motor
Modell LEY25 LEY32
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht| Schrittmotor| 1.45 | 1.52 | 1.69 | 1.95 | 2.13 | 2.30 | 2.48 | 2.65 | 2.83 | 2.48 | 2.59 | 2.88 | 3.35 | 3.64 [ 3.91 | 4.21 | 4.49 | 4.76 | 5.04 | 5.32
[kq] Servomotor | 1.41]1.48[1.65]/1.91]|2.09|226(244|261]|279| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Gewicht/axialer Motor
Modell LEY25D LEY32D
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht| Schrittmotor| 1.46 | 1.53 | 1.70 | 1.96 | 2.14 | 2.31 | 2.49 | 2.66 | 2.84 | 2.49 | 2.60 | 2.89 | 3.36 | 3.65 | 3.92 | 4.22 | 4.50 | 4.77 | 5.05 | 5.33
[kg] Servomotor | 1.42|1.49|1.66|1.92|2.10|227|245|262|280| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Zusatzgewicht [kg]
GroBe 25 32
Motorbremse 0.33 | 0.63
AuBengewinde | 0.03 | 0.03
Kolbenstangen-AuBengewinde
gerAUBEngene [ Mutter 0.02 | 0.02
FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschrauben) | 0.08 | 0.14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben) 017 | 0.20
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben) | '
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{Modellauswahl

\

} LEY

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECA6
LECP6

LEC-G

AC-Servomotor |
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

LECSL] ‘ [

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ .



Serie LEY-X5
(‘Staub- und Sirahlwasserschutz (IP65) )

Konstruktion

paralleler Motor: LEY3;

s—1 |

® -
=

Y,

]
"v;'Mu ]
ST

bei Wahl des Kolbenstangen-AuBengewindes

PN

10
\B

19

axiale Motorausfiihrung: LEY3D

10 34135 (36

Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.

1 | Gehause Aluminiumlegierung eloxiert 21 |Riemen —

2 | Kugelumlaufspindel (Welle) legierter Stahl 22 | Lager-Befestigung | Aluminiumlegierung

3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 23 |Lagerbiigel rostfreier Stahl

4 | Kolben Aluminiumlegierung 24 | Abstreifer Polyamid

5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 25 | Sicherungsring Stahl

6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 26 | Motor —

7 | Gehéuse Aluminiumlegierung 27 | Schmutzabstreifer Filz

8 | Verdrehsicherung POM 28 | O-Ring NBR

9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 29 |Dichtring NBR

10 | Welle Automatenstahl vernickelt 30 | Motoradapter Aluminiumlegierung eloxiert
11 | Buchse Bleibronzeguss 31 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
12 | Dampfscheibe Urethan 32 | Kabeleinfiihrung —

13 | Lager — 33 | Enddeckel Aluminiumlegierung eloxiert
14 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 34 |Lager Aluminiumlegierung

15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 35 | Dornhaltekreuz NBR

16 | Magnetring — 36 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm 37 | Motoradapter Aluminiumlegierung nur LEY25
18 | Kolbenfiihrungsband POM Hub min. 101 mm 38 | Muffe (AuBengewinde) Automatenstahl vernickelt
19 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 39 | Mutter legierter Stahl
20 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung

Ersatzteile (nur paralleler Motor)/Riemen

Ersatzteile/Schmierfett

ZSNC

Pos. GroBe Bestell-Nr. Bereich Bestell-Nr.
25 LE-D-2-2 GR-S-010 (10 g)
22 Kolbenstange
32 LE-D-2-3 9 GR-5-020 (20 g)
* Kolbenstangenende regelmaBig einfetten.
Dies sollte bei 1 Million Zyklen oder 200 km geschehen, je nachdem, was zuerst eintritt.
26




Elektrischer zylinder Serie LE'Y-X5

=
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65) s
3
@
8
Abmessungen _=_
parallele Motorausfiihrung X
w
Q 20B E
Antriebskabel 1
g
o £
< =
° H#:n:Lrg S
Kolben-Betriebsbereich Anm- 1) = H effektive n
o ° @ @ 1~ =
5 2 T Gewindetiefe C S
- M i i Liftungs6ffnung A" 5) o
A >
Huber?ag' k] %{){)Sﬂmn"m ! B B : f ot verwendbarer SchlauchauBen-@ 4 g
O —— u A
. b | [Ausgangspostion] @0 : @ oPB 5 g
= ”|iu
b oo
= E E = = : g o = |
Qo G ¥ L1 =
\ D? Y LK A4 - 4 x On effektive Gewindetiefe R
4 x O1 effektive L B + Hub M
Gewindetiefe R Hub A + Hub EH PC ©o
FH <&
GH
{GH) ]
|
GroBe | Hubbereich A B C D EH | EV FH FV GH GV H J K L M O1
15bis 100 | 1305 | 116 S
25 101 bis 400 | 1555 141 13 20 44 | 455 | 57.6 | 56.8 | 65.6 | 1395 | M8x 1.25 | 24 17 | 145 34 M5 x 0.8 (_I)
20 bis 100 | 148.5 130 Ll
32 101 bis 500 | 1785 160 13 25 51 56.5 | 69.6 | 786 | 75.6 | 173.5 | M8x 1.25 | 31 22 | 185 40 M6 x 1.0 |
GroBe | Hubbereich | R | OA |OB | PA |[PB| Q | S | T | U | PC w X Y -
ohne Motorbremse | mit Motorbremse | ohne Motorbremse |mit Motorbremse o
15 bis 100 (§)
25 101 bis 400 8 37 38 154 | 8.2 28 46 92 1 15.4 123 173 145 195 51 |
20 bis 100 -
32 101 bis 500 10 37 38 154 | 8.2 28 60 118 1 15.9 123 173 150 200 61
. .. <
axiale Motorausfiihrung %
Q o0B Ll
.|
) . Liiftungsffnung Anm- 9 Y ) —(
Kolben-Betriebsb h Anm. 1) f—
oben-giriebsbersie verwendbarer SchlauchauBen-@ 4 PA E < O e gjﬁznzlef C
RLi. 12 Ausgangspositionsm.2 J S ole, e
[Hubende] -
Anm. 3)
Hubende /| © - © E
[Ausgangsposition] !5 T ka . - - - i - X
- I N L \ = -
(=] = 5
© °
L B + Hub w LK Anm. 4) =
Hub A + Hub ™M 4x O1 gewinde (S —
EH cfiektive Tefe R | @
L &)
FH 2
A O
GroBe | Hubbereich - B C D EH EV FH FV G H J K L >
ohne Motorbremse |mit Motorbremse Ll
15 bis 100 | 250 300 89.5 -l
25 101 bis 400 | 275 325 1245 13 20 44 45.5 57.6 57.7 94.7 | M8x1.25 24 17 14.5
20 bis 100 | 265.5 315.5 96
32 101 bis 500 | 2955 3455 126 13 25 51 56.5 69.6 79.6 116.6 | M8x 1.25 31 22 18.5 L
i . w ]
GroBe | Hubbereich M O1 R OA OB PA PB Q U PC - Y
lohne Motorbremse mit Motorbremse ()]
15 bis 100 O
25 - 34 M5 x 0.8 8 37 38 15.4 8.2 28 0.9 15.9 146 196 245 L
101 bis 400 _I
20 bis 100
32 101 bis 500 40 M6 x 1.0 10 37 38 15.4 8.2 28 1 15.9 151 201 26 =3
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. 22
Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. g'\ig
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Rtickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde. Siehe Seite 15 fiir das Kolbenstangen-AuBengewinde. 22
Anm. 4) Die GroBe der Schliisselweite des Kolbenstangenendes (CK) ist je nach Produkt_pnterschiedlich. Siehe Seite 19 fur die Montageabmessungen. 8 %
Anm. 5) Die Liiftungsoffnung ist der Anschluss zur Freisetzung in die Atmosphére. Diese Offnung darf keinem Druck ausgesetzt werden. D

Bringen Sie den Schlauch an der Liftungséffnung an und achten Sie darauf, dass das Schlauchende nicht mit Staub oder Wasser in Beriihrung kommt.

ZSNC
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Wasserfester elektronischer Signalgeber
mit 2-farbiger Anzeige: Direktmontage

D-MONA(VVD-MOPA(VYD-MIBA(Y) C € o>

Eingegossene Kabel

@ Wasserfeste (Kiihimittel) Ausfiihrung

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

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

@ Flexikabel als Standardausfiihrung

AAchtung

| Sicherheitshinweise
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehé&use angebrachten Schraube. Wird eine

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

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-M9NA/M9NAV

ouT

g3 I

128 1 schwarz
' == i

: \L DC (1)

””””””””””””””” blau

des Schalters

blau
Betriebsanzeige
ON
Betrigbsbereich OFF
1Anzeigé i i
' . Rot |

i orot | grin

\.optimaler Schaltbereich

28

Technische Daten Signalgeber

SPS: speicherpro

grammierbare Steuerung

D-MSCIA, D-M9[]

AV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell| D-M9NA |D-MONAV | D-M9PA |D-M9PAV| D-M9BA |D-M9BAV
elektrischer Eingang axial senkrecht axial senkrecht axial senkrecht
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN ‘ PNP —
zulassige Last IC-Steuerung, Relais, SPS 24\ DC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 V DC (4.5 bis 28 V) —
Leistungsaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC ‘ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Betriebsstrom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom max. 100 pA bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige Betlriebsbereiclh e Ro}e LED leuchtet.

optimaler Betriebsbereich ..... Grline LED leuchtet.

Standards

CE-Kennzeichnung, RoHS

» Anschlusskabel — élbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm2, 2-adrig

((D-M9BA[V]), 3-adri

g (D-MONA[V], D-MOPA[V])

D-M9LJAV

2.8

M2.5x4 L

Gewicht lg]
Signalgebermodell D-M9NA(V) D-M9PA(V) D-M9BA(V)
0.5 8 8 7
Anschlusskabellange 1 14 14 13
[m] 8 41 41 38
5 68 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9JA
N
[V [}
j ,
—
= oSS ” %K
M2.5 x 4 L 6 J optimaler Schaltzustand
Schlitz-Einstellschraube \ Betriebsanzeige
N £ #
-} IO ED I — —
«© N N~
oi 24 oi

()

/Schlitz-Einstellschraube : IE
~
(a\}

22
=

-

N

+—_ Betriebsanzeige

3.2

8
optimaler Schaltzustand, . 6

4.6




Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange

Serie LEYG

S
&
=)
o
=
Momentlast
Auswahlbedingungen . E
vertikal horizontal g -
L L L ‘_g
L N —
m m o
Einbaulage [ : [ g
<)
>
T i o
em| n >'
| | L
' ' -
max. Geschwindigkeit [mm/s] "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm" max. 200 gréBer 200 |
Diagramm (Ausfiihrung mit Gleitfiihrung) ®,® ®, ®* — ©©
Diagramm (Ausfiihrung mit Kugelfiihrung) ®,® @, ©) g%
= Bei der Gleitfiihrung wird die Geschwindigkeit durch eine horizontale Last/Momentlast eingeschrankt. H Iill
Vertikale Montage, Gleitfiihrung —
(D Hub bis 70 mm (2) Hub grdBer 75 mm (.5
100 100 8
_ _ = — |
2 2 - LEYG32MD/4(I)M
£ € NN
10 ~1 | LEYG32mO/40m S 10/LEYG16MT] | =
o 2 LEYG25ML] O
= FLEYG16M[] = |
2 ™ 2 |
2 LEYG25M[] 2
g g
o) o) <
o
O
0.1 0.1 w
10 100 1000 10 100 1000 .
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm] —
Anm.) Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel” und "Geschwindigkeit".
Siehe Seite 31 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm".
. .. >
Vertikale Montage, Kugelfiihrung 1]
R -
(3 Hub bis 35 mm @ Hub groBer 40 mm -
100 100 2
IS
5 o g
2 2 S
£ £ n
g 1 LEYG32L1/40L g 1 R 1 A 2
A =
8 = 8 “LEYG16L[] g
rLEYG16LL] g N
2 18 ] 2 LEYG25L0] i
R » LEYG25L0] R -
) —— )
Ke) Ke)
e N——
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000 ]
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm] 8
Anm.) Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel" und "Geschwindigkeit". L
Siehe Seite 31 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm". |
=3
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Serie LEYG

Momentlast
Horizontale Montage, Gleitfiihrung
®L=50mm ® L =100 mm
10 1 T T mE = 10 e
—LEYG32M_/40MC 3 LE Y G M OM - LEYG32ML1/40MC 1
5 | > — _
2 ——— 2 [LEYG32M[1/40MC]|
£ |LEYG25M] 11T~ LEYG25ML] E e =
@ @ ([T LEYG25M[]
%) —~ 2 LEYG25ML]
© 1 =LEYG16ML]_[—~] - LEYG16MO === 3 1 || [
% % ELEYG16MO LEYG16MLC]
2 g
H =
8 8
0'110 70 75100 1000 0'110 70 75 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
Anm. Stellen Sie die Geschwindigkeit auf einen Wert ein, der max. den unten angegebenen Werten entspricht.
Motor LEYGLCIMCIA LEYGLCIMCIB LEYGLCIMCIC
Schrittmotor 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s
Servomotor 200 mm/s 200 mm/s 125 mm/s

Anm. Fir nachstehenden Antriebe, betreiben Sie das System mit der im Diagramm angezeigten "bewegten Masse" x 80%.
* LEYG25MAA/Servomotor, Spindelsteigung 12 mm

Horizontale Montage, Kugelfiihrung

(@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s

L =100 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s

10 : —— 10 ——
_ |LEYG3AA0L] S LEYG32LL V40LL] _ i
2 S 5 11 2 LEYG32L[1/40L0] =] e e
E ~ | T LEYG25LO1 ] E = N
2 = B 1T 2 T LEYG25L[]
& |LEYG25LO[ | EvaieLn I B, S e
% —LEYG16LL1] % LEYG25L[]] LEYG16LC
o %  [CLEYG16L
E =
3 3

120|(125 jo| (15
0.1 L 0.1 Ll
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]

(@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s

L =100 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s

10 —— 10 —— : :
_ — 1 _ LEYG32L[V40L % ]
5 LEYG32L[J/40L]] LEYG32L/40LC] 2 LEYG25L] LEYG32LL /40L[]|
£ LEYG25L[] LEYG25L0] £ T 111
a LEYG16LL] LEYG16LL] a —— LEVG25LL]
] 1 © 1 |
= S = = T
> > FLEYG16LC1T —LEYG16L0]
3 5
= =
3 3

120(|125 120|125
0.1 L 0.1 1|
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]

Betriebsbereich bei Verwendung als Anschlag

LEYG[IM (Gleitfiihrung)

€
£ v
o -+
n
& m

ogooo
I
]

30

A Achtung

Sicherheitshinweise zur Handhabung

Anm 1) Bei Verwendung als Anschlag ein Antrieb
mit einem Hub von héchstens 30 wahlen.

Anm. 2) LEYGOL (Kugelfiihrung) kann nicht als
Stopperzylinder verwendet werden.

Anm. 3) Das Aufprallen der Werkstlcke bei der
Serie mit Fihrungsstange muss
verhindert werden (Abb. a). ;

Anm. 4) Das Gehé&use darf nicht am Ende montiert :
werden. Es muss auf der Ober- oder
Unterseite montiert werden (Abb. b).

{ Abb. b

Nutzlast m [kg]

EY

LEvGasu

10 20
Geschwindigkeit L [m/min]

30 40 50




Geschwindigkeits-VertikaInutzIast-Diagramm

Modeniauswahi Serie LEYG

Schrittmotor Servomotor
LEYG16}'[] LEYG16}'A]
10 ‘ 10
3 | Gewi i 2.5: LEYG16Y = -
2 8 Gewindesteigung 2.5 G16.C 2 8 Gewindesteigung 2.5: LEYG16AC
N 6 N 6
> >
2 | | 2
2 4 \ . . " S 4
% \ Gewmdeste|gung‘ 5t LEYG“I 6.B 2 Gewindesteigung 5: LEYG16YAB
[0} [
g 2 \\ Gewindesteigung 10: LEYG16 }!/A—| 2 Gewindesteigung 10: LEYGT6VAA |
0 \ \\ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG25)'(] LEYG25)'AC]
‘ 15
30 —"Gewindesteigung 3: LEYG25}' C
] \ £ Gewindesteigung 3: LEYG25 ' AC
p = 10
o 20 K
N N
Z Gewindesteigung 6: LEYG25 |'B 2
§ 10 § 5 GewindesteiguTg 6: LEY(\EZS",{' AB-
= \ =
g \ Gewindesteigung 12: LEYG25!' A 2 Gewjndesteigung 12: LEYG25 Y! AA
0 N 0 ‘ I
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32)'[]
50 ‘
40 Gewindesteigung 4: LEYG32'' C
ol |
g 30
N
: |
o 20 < Gewindesteigung T: LEYG32'B
RN
E 10 VEAN Gewindesteigung 16: LEYG32Y A _|
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG40}'[]
60 T T
Gewindesteigung 4: LEYG40!' C
50
g |
= 40
3
N
g 30 Gewindesteigung 8: LEYG40'' B
s 20
k= \ \ Gewindesteigung 16: LEYG40",£I A
g 10 \ X
AERYAN

0 100 200 300 400
Geschwindigkeit [mm/s]

31

s
Z
=1
3
3
o
o
=

H LEY

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

|

LECA6
LECP6

|
[EY W‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor

LEYG

LECS[] ‘ i

Produkispezffische
Sicherheitshinweise

{ .



Serie LEYG

Kraft-Umrechnungsdiagramm

Schrittmotor Servomotor
LEYG16)(] LEYG16)AC]
160 : : : : 120 ; ; x ' '
140 Gewindesteigung 2.5: LEYG16 ' C . 100 Gewindesteigung 2.5: LEYG16YAC 1
\ \ \ : w w i N
= 20 ™ Gewindesteigung 5: LEYG16 ' B : = g | Gevindesteigung 5: LEYG1S & !
— 100 | | | ¥ — 1
& ‘ ! ! . B Gewmdestel un| 10 LEYG16 .
£ 80 Gewindesteigung 10: LEYG16 ¢ A ] - £ e ) LA L
1 1
wn ! 2 / :
) et B = O O N O B
20 . ' —— :
0 ‘ ) 0 H
10 20 30 40 50 60 70 80 90 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%]* max. 85% Einstellwert der Schubkraft [%]* max. 95%
LEYG25)'(] LEYG25)'AC]
500 i 140 T T T T
Gewindesteigung 3: LEYG25 [ ¢ r Gewindesteigung 3: LEYG25 ' AC |
400 -t 120 =
*GewmdestelgungG LEYG25 ( : 100l Gewmdestelgung 6: LEYG25 AB !
Z ' = i
= 300 Gewmdeste|gung12 LEYG25 LA\> i s s Gewmdestelgung12 LEYGZS YAA )i i
g @\ : g 7 i
o >—i Q 60 1
S 200 : E .
’ — I\ L 3wl N\ '
0 i » 40 H
| : . 20 :
o | _— . max. 65% ol !
10 20 30 40 50 60 70 80 920 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%]* Einstellwert der Schubkraft [%]*  LMaX. 95%
LEYG32)'C]
800 Schubkraft und Schwellenwert (ohne Last)
700 B Schubge- | Schubkraft Schubge- | Schubkraft
H Modell ~ schwin- (Eingabe Modell ~ schwin- (Eingabe
600 1 digkeit [nm/s] Einstellwert) digkeit [mm/s]| Einstellwert)
Z 500 : 1 bis 4 |30% bis 85% 1 bis 4 |40% bis 95%
G : LEYG16!'T] | 5 bis 20 |35% bis 85% | |LEYG16YTIA| 5 bis 20 |60% bis 95%
g 40 —< T 21 bis 50 |60% bis 85% 21 bis 50 | 80% bis 95%
5 300 = i 1bis 4 |20% bis 65% 1bis4 |40% bis 95%
200 — )//—". LEYG25!0] | 5 bis 20 |35% bis 65% | |LEYG25'TIA| 5 bis 20 |60% bis 95%
100 — : 21 bis 35 |50% bis 65% 21 bis 35 |80% bis 95%
0 ‘ : ) 1 bis 4 |20% bis 85%
10 20 30 40 50 60 70 80 20 LEYG32/0 | 5 bis 20 |35% bis 85%
Einstellwert der Schubkraft [%]* max. 85% 21 bis 30 |60% bis 85%
M 1 bis 4 |20% bis 65%
LEYG40, ] LEYG40Y' | 5 bis 20 |35% bis 65%
1100 . . . 21 bis 30 |50% bis 65%
q . M
1000 GeWInd?stelgung “‘: LEYG32 | c/r/: Anm.) Bei der vertikalen Last (nach oben) muss die Schubkraft (max.) wie unten
900 [ Gewindesteigung 8: LEYG32"|fB H angggeben eingest_ellt werden und das Gerdt muss mit einer Nutlzlast
— 800 W n betrieben werden, die max. der nachstehend genannten Nutzlast entspricht.
Z. 700 |Geindesteigung 16: LEYGS2 ' A ! ; m . m ; m
= 600 : Modell LEYG16{'(] | LEYG25'[] | LEYG32'[] | LEYG40;'[]|LEYG16)'JA |LEYG25)JA
£ 500 A\ ! Gewindesteigungl A|B[C|A[B|C|A[B|C|A|B[C|A[B|C|A[B|C
2 400 /' ! Nutzlast [kg] [0.5| 1 |25]15]| 4 | 9 |25] 7 [16]| 5 [12]26]05| 1 [25[05[15] 4
3 300 L~ ' Schubkraft | 85% 65% 85% 65% 95% 95%
/ ]
200 — L !
100 < max. 65%
0 1 n n
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft [%]*

[Umgebungstemperatur] Einstellwert der Schubkraft [%]] Einschaltdauer [%] [konfinueriche Schubzeit [Minuten] |

| 40°C max. |

85 max.

100

— l

32

* Einstellwert flir den Controller




Zuléssiges Drehmoment der Platte

Modeniauswahi Serie LEYG

T[Nm
Modell Hub [mm]
Drehmoment: T [N-m] 30 50 100 200 300
LEYG16M 0.70 0.57 1.05 0.56 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
] _@_ — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
LEYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
LEYG40M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYGA40L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Verdrehtoleranz der Platte
BaugroBe Verdrehtoleranz 6
LEYGLCIM LEYGCIL
—@—% ig 16 0.06° 0.07°
25
32 0.05° 0.06°
40
33

O

=
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=
@
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<
©
S
o
=

H LEY

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

|

LECA6
LECP6

|
[EY H LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor

LEYG

Lecst |

%

Produktspezifische
Sicherheitshinweist
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Elektrischer Zylinder / Mit Fuhrungsstange

Serie LEYG

LEYG16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

C€ N

LEYG

0 BaugréBe 9 Flihrungsart

16|M B
© 0006

20
600

6 Motor

S|1]6P]
00 ® ¢

Gleitlager BaugréBe i
16 M 'ag Symbol | Ausfiihrung ug SOliRatbe
25 L Kugelfiihrung LEYG16 | LEYG25 |LEYG32/40| Controller
32 = Wenn [M: Gleitlager] ausgewahlt ist, ist die LECP6
40 max. Geschwindigkeit der Spindelsteigung [A] — Schrittmotor [ ) [ ) ([ J LECPA1
400 mm/s (im Leerlauf, horizontale Montage). LECPA
Die Geschwindigkeit ist auch mit einer
horizontal / Momentenbelastung eingeschrankt. A Servomotor ([ [ J — LECA6
Siehe "Modellauswahl" auf Seite 29.
9 Motor-Einbaulage AAchtung
— | Ausfuhrung fir Montage von oben CE-konforme Produkte
D Axial-Ausfihrung (D) Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprilft,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEYG
6 . ) @ Hub [mm] mit dem Controller der Serie LEC kombiniert
Gewindesteigung [mm] wurde. Die EMV ist von der Konfiguration der
Symbol| LEYG16 | LEYG25 |LEYG32/40 30 30 Systemsteuerung des Kunden und von der
A 10 12 16 bis bis Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréate
B 5 6 8 300 300 und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund
[ 25 3 4 « Siehe Tabelle mit kompatiblen Hiben. kann die Exfillung der EMV-Richtinie nich fir
SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter
@ . . realen Betriebsbedingungen in
a Motoroption Flhrungsstangen-Optionen Kundensystemen integriert sind. Daher muss
ohne _ ohne Option der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fur
mit Motorabdeckung F mit Schmierfett-Haltefunktion das Gesamtsystem bestehend aus allen

mit Motorbremse

gm0l

mit Motorbremse und Motorabdeckung

= Anwendung nur bei Gleitfihrungen der Baugro3e
25 und 32. (Siehe "Konstruktion" auf Seite 38.)

« Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard
Hub [mm]
30 | 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 Huhbegg‘rg'igf‘ﬁ{ il
Modell
LEYG16 e & o o o — | — 10 bis 200
LEYG25 e &6 6 o6 o o o 15 bis 300
LEYG32/40 @ © © o | © (K J 20 bis 300

* Setzen Sie sich flr die Herstellung von Zwischenhiben, die nicht oben
spezifiziert werden, mit SMC in Verbindung.

Maschinen und Anlagen Uberpriifen.

(2) Fir die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die
Erflllung der EMV-Richtlinie mit der
Installation eines Stérschutzfilter-Sets geprift
(LEC-NFA). Siehe Seite 58 fur weitere
Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur
Installation.

UL-konforme Produkte

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird,

sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu

verwenden.

Nahere Angaben zu Signalgebern finden
Sie auf den Seiten 21 und 22.

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

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

() Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des
Controller-Typenschilds tbereinstimmt.

(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

@

# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

34

ZSNC



Elektrischer Zylinder / Mit Flihrungsstange Serie LEYG

% S\VC

35

( =
=
=
(7]
3
3
o

=

P —
i

S
5 -l
£

" Motor-Einbaulage: axial -E

n

=

=]

o
9 Antriebskabel-Ausfiihrung*! @ Antriebskabellange [m] m Controller-Ausfithrung™ Q
— ohne Kabel — ohne Kabel — ohne Kabel 33)
S Standardkabel*2 1 1.5 6N LECP6/LECA6 NPN
R Robotik-Kabel (flexibles Kabel) 3 3 6P |(Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) [ pNp
#1 Das Standardkabel ist fiir die Verwendung mit 5 5 1N LECP1Z NPN
unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wahlen Sie 8 8* 1P |(programmierfreie Ausfihrung)l pnp | [
far bglwe_gliche Teile d"as Rob“otikka_lbel. . A 10* AN LECPA*2 NPN
x2 Nur fir die Motorausfiihrung "Schrittmotor " (Impulseingang-Ausfiihrung) 0o
erhaltlich. B 15° AP pulseingang 9| PNP | |
C 20" #1 N&here Angaben zu Controllern und (&]®)
= Wird auf Bestellung gefertigt (nur Robotikkabel) kompatiblen Motoren finden Sie in der I'_llJ IiIJ
Siehe technische Daten unter Anm. 5) auf Auflistung der kompatiblen Controller.
Seite 36. #2 Nur flr die Motorausfuhrung "Schrittmotor"
erhaltlich. o
(12 : ® .
E/A-Kabelldange [m] Controller-Montage ($)
— ohne Kabel — Schraubenmontage H
1 1.5 D DIN-Schienenmontage*! 2
3 3% #1 Nur erhéltlich fiir die
5 52 Controller-Ausfihrungen “6N” und “6P.” E
1 Wenn "ohne Controller" fiir Controller- %2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte O
Ausflihrungen gewahlt wird, ist das E/A-Kabel getrennt bestellen. w
nicht im Lieferumfang enthalten. Siehe |
Seite 58 (LECP6/LECA®) oder Seite 71 (LECP1),
oder Seite 78 (LECPA) wenn ein E/A-Kabel —
erforderlich ist. <
#2 Wenn die "Impulseingang-Ausfiihrung" fir die o
Controller/Endstufen-Ausfiihrungen  gewahlt (&)
wird, kann der Impulseingang nur mit Differential L
verwendet werden. Mit offenem Kollektor .|
kénnen nur Kabel mit 1.5 m verwendet werden.
Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfiihrung mit Fiihrungsstange der Serie LEYG [
- Den Signalgeber von der Vorderseite aus mit hervorstehender Kolbenstange (Platte) einfihren.
- Fur die Teile, die sich hinter der Fihrungsbefestigung befinden (Seite, an der die Kolbenstange hervorsteht) kann der
Signalgeber nicht befestigt werden.
. - Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an der die Kolbenstange hervorsteht, wenden Sie sich bitte an SMC. >
Kompatible Controller ﬂ
Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit Programmierfreie Impulseingang-Ausfiihrung | |5
Schrittdaten- Schrittdaten- Ausfiihrung °
Eingang Eingang g
S
o)
P B
Ausfiithrung EI'H 2 0]
i T
17]
-
3 i
| %
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA B
. Der Betrieb kann ohne die Hilfe 7))
Werteingabe ) . . . .
Merkmal(e) eines PCs oder einer Teaching | Bedienung per Puls-Signale (&)
Standard-Controller :
Box eingestellt werden. 1T
-l
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor Y
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ — ;’%%
Versorgungsspannung 24 VDC g8
o &
Details auf Seite Seite 50 Seite 50 | Seite 65 | Seite 72 E—



Serie LEYG

Technische Daten

Schrittmotor
LEYG16! LEYG25! LEYG32Y LEYG40Y
Hub [mm]Anm. 1) 30, 50, 100, 150, 200 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
Beschleunigung/Verzgerun
o 30309[mn2/szi 4 11 20 12 30 30 20 40 40 30 60 60
Werkstiick Perion Beschleunigung/Verzogerung
3 Lkast bei 2000 [mm/s?] 6 17 30 18 50 50 30 60 60 — — —
g kol | e ge;cf';ggg%“;ﬁg;g;ﬂ] 15 | 35 | 75 7 15 | 29 9 20 | a1 11 25 | 51
E Schubkraft [N] Anm- 3) 4) 5) 14 bis 38| 27 bis 74 |51 bis 141|63 bis 122126 bis 238[232 bis 452|80 bis 189|156 bis 370296 bis 707|132 bis 283|266 bis 553|562 bis 1058
g Geschwindigkeit [mm/s] A"m-5) |15 bis 5008 bis 250/ 4 bis 125 |18 bis 500| 9 bis 250 |5 bis 125 |24 bis 500|12 bis 250 6 bis 125 [24 bis 300{12 bis 150| 6 bis 75
2 | max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000
& | Schubgeschwindigkeit [mm/s] -6 max. 50 [ max. 35 [ max. 30
% Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
2 | Antriebsspindel [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 12 [ 6 | 3 [ 16 ] 8 | 4 [ 16 [ 8 | 4
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Amm. 7) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEYGOO), Kugelumlaufspindel (LEYGOID)
Fiihrungsart Gleitfuhrung (LEYGOM), Kugelfiihrung (LEYGOL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgroBe 128 142 [56.4 [ [56.4
2 | Motor Schrittmotor
% Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
:},-’- Nennspannung [V] 24V DC +10%
£ | Leistungsaufnahme [W] A ) 23 40 50 50
é Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] 49 16 15 48 48
2 | max. Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 43 48 104 106
g,, Ausfiihrung Anm- 1) spannungsfreie Funktionsweise
§§ Haltekraft [N] 20 [ 39 | 78 78 | 157 | 294 | 108 | 216 | 421 [ 127 [ 265 | 519
g-‘gi Leistungsaufnahme [W] Anm. 12) 2.9 5 5 5
8~ Nennspannung [V] 24V DC +10%

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fur Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fur die Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". Zur
Unterstiitzung der Last ist eine externe Fihrung notwendig. Die tatséchliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist abhangig von der Bedingung der

externen Flihrung.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhéngig. Prifen Sie die“Modellauswahl” auf Seite 31.
Stellen Sie die Werte fur Beschleunigung/Verzégerung auf max. 3000 [mm/s?] ein.
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20% (vom Endwert).
Anm. 4) Der Einstellbereich fiir die "Schubkraft" liegt bei LEYG16[J] zwischen 35% und 85%, bei LEYG25[1] zwischen 35% und 65%, bei LEYG32[[] zwischen
35% und 85% und bei LEYG40[] zwischen 35% und 65% "Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren moglicherweise je nach Einstellwert. Priifen Sie die

“Modellauswahl” auf Seite 32.

Anm. 5) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Gberschreitet, nimmt
der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Wenn [M: Gleitlager] ausgewahlt ist, die maximale Geschwindigkeit von Blei [A] ist 400 mm/s (im Leerlauf, horizontale Montage). Die Geschwindigkeit ist auch
mit einem horizontal / Momentenbelastung eingeschrénkt. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 29.
Anm. 6) Die Schubgeschwindigkeit ist die fiir den Schubbetrieb zulassige Geschwindigkeit.
Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in

Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 9) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in den Positionen (auBer wéhrend des

Schubbetriebs) gehalten wird.

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

verwendet werden.

Anm. 11)Nur mit Motorbremse.
Anm. 12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fir die Motorbremse.
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Technische Daten

Elektrischer Zylinder / Mit Fiihrungsstange Serie LEYG

Servomotor
Modell LEYG16)A LEYG25YA
Hub [mm]Anm. 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
| Beschleunigung/Verzogerun
Nutzlast MR e 30309{‘,"1"?/32]!1 8 6 12 / 15 80
Anm. 2) . .

g L B;:”:";“;%‘%V::z"nf;;"f]g 15 35 75 2 5 11
§ Schubkraft [N] Anm.3) 4) 16 bis 30 | 30 bis 58 |57 bis 111| 18 bis 35 | 37 bis 72 [66 bis 130|
2 | Geschwindigkeit [mm/s] |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 [18 bis 500| 9 bis 250 | 5 bis 125
A [ ma. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
% Schubgeschwindigkeit [mm/s] Am.5) max. 50 [ max. 35
%’ Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
£ | Antriebsspindel [mm] 10 [ 5 | 25 | 12 [ & | 3
2 | stoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s] Am. ) 50/20

Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEYGLIL), Kugelumlaufspindel (LEYGLILID)
Flihrungsart Gleitfuhrung (LEYGOM), Kugelfihrung (LEYGOIL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40

Luftfeuchtigkeit [%] max. 90 relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)
MotorgréBe [128 142
Motorleistung [W] 30 36

Motor Servomotor

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

Nennspannung [V]

24V DC £10%

elektrische Spezifikationen

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fur Hube, die nicht Standard

sind, mit SMC in Verbindung, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fir die
Positionieranwendung. Fiir die Schubanwendung
entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast".
Zur Unterstiitzung der Last ist eine externe Flhrung

notwendig. Die tatséchliche Nutzlast und

Transportgeschwindigkeit ist abhéngig von der

Bedingung der externen Flhrung.

Vertikal: Siehe "Modellauswahl" auf Seite 31.

Stellen Sie die Werte fiir

Beschleunigung/Verzégerung auf max. 3000 [mm/s?]

ein.

Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20% (vom

Endwert).

Anm. 4) Der Einstellbereich der "Schubkraft" ist bei LEYG16[]
AL zwischen 50% und 95% und bei LEYG250JAC]

zwischen 50% und 95%.

"Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren
moglicherweise je nach Einstellwert. Siehe
"Modellauswahl" auf Seite 32.

Anm. 5) Die Schubgeschwindigkeit ist die fur den

Schubbetrieb zuléssige Geschwindigkeit.

Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in
axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch
von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer
Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn

Leistungsaufnahme [W] Anm. 7) 40 86 s e
- - - - der Antrieb in Betrieb ist.
Standby-Lefstungsaufnahme im Betrigbszustand [W] -8 4 (horizontal)/6 (vertikal) 4 (horizontal)/12 (vertikal) Anm. 8) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand
momentane max, Leistungsaufnahme [W] A" 9 59 96 (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des
= . Anm. 10) " " - Betriebs in den Positionen (auBer wahrend des
£q Ausfiihrung Anm. spannungsfreie Funktionsweise Schubbetriebs) gehalten wird.
QE Haltekraft [N] 20 ‘ 39 ‘ 78 78 ‘ 157 ‘ 204 Anm. 9) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl.
o8 . Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser
Anm. 11
i % Lelsmngsaumahme [W] 1 2.9 5 Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung
=| Nennspannung [V] 24 V DC £10% verwendet werden.
Anm. 10) Nur mit Motorbremse.
Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die
Spannungsversorgung flr die Motorbremse.
Gewicht
Gewicht/paralleler Motor
Modell LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Hub [mm] ] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht [ Schrittmotor | 0.83 | 0.97 [ 1.20 [ 1.49 | 1.66 | 1.67 | 1.86 | 2.18 | 2.60 | 2.94 | 3.28 | 3.54 [ 2.91 [ 3.17 | 3.72 | 4.28 [ 4.95 | 5.44 | 5.88
kgl [ Servomotor 083097 1120|149 166 |1.63|1.82|2.14|2.56|2.90|3.24|3.50| — — — — — — —
Modell LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht l Schrittmotor 0.84 /0971114143158 |1.68|1.89|2.13|2.56|2.82|3.14|3.38|2.91|3.18 | 3.57 | 4.12 | 4.66 | 5.17 | 5.56
[kg] Servomotor 0841097 114|143 |158|1.64|1.85|2.09 | 252|278 |3.10|3.34| — — — — — — —
Modell LEYG40M LEYG40L
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht [ Schrittmotor | 3.21 | 3.47 [ 4.02 [ 458 | 5.25 | 5.74 | 6.18 [ 3.21 | 3.48 | 3.87 [ 4.42 | 4.96 | 5.47 [ 5.86
[kg] | Servomotor — | =T =1T=1T=1T=-1T=-1T=1T=1T=1T=1=1=
Gewicht/axialer Motor
Modell LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht [ Schrittmotor 0.83/0.97 |1.20 [ 1.49 | 1.66 | 1.66 | 1.85 | 2.17 | 2.59 | 2.93 | 3.27 | 3.53 | 2.90 | 3.16 | 3.71 | 4.27 | 4.94 | 5.43 | 5.87
[ka] Servomotor [ 0.83 | 0.97 [1.20 | 1.49 | 1.66|1.62[1.81 [2.13[255[289|323|349| — | — | — | — | — | — | —
Modell LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Hub [mm)] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht [ Schrittmotor 0.840.97[1.14[1.43|1.58|1.67|1.88]|2.12|2.55|2.81|3.13|3.37[2.90|3.17 | 3.56 | 4.11 | 4.65|5.16 | 5.55
[ka] Servomotor | 0.84 | 0.97 [ 1.14 | 1.43 /158 | 1.63[1.84 [2.08 | 251 [277|3.09|333| — | — | — | — | — | — | —
Modell LEYG40M LEYG40L
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht [ Schrittmotor 3.20 | 3.46 | 4.01 | 457 | 5.24 | 5.73 | 6.17 | 3.20 | 3.47 | 3.86 | 4.41 | 4.95 | 5.46 | 5.85
[kg]l Servomotor -l -1 -1-1-— -] =-—]-|-—|-—|=-1=-1-1-=
Zusatzgewicht Ikl
BaugréBe 16 25 32 40
Motorbremse 0.12 0.26 0.53 0.53
Motorabdeckung 0.02 0.03 0.04 0.05
Y
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AC-Servomotor |
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Sicherheitshinweise
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Serie LEYG

Konstruktion

2 <

D
b
S

0 e |

% cer A F TN
@5 Gﬁ @ ®/ 6 3 ® é@ 10 bei Wahl der "Schmierfett-Haltefunktion"

16
LEYGCIM LEYGZM: max. Hub 50 LEYG 3 MOIOS-CI0F: max. Hub 50

ﬁ/@@@ : : } |

=

] _ J
] ] Sl E
| I} Io} | 16 J iﬂ;{z}___@
25n1- H
I I LEYG£2M: min. Hub 50 LEYG 3 MOJDI8-00F: min. Hub 50
- . i - |
U U 1 - - s | o o
2} o] 1o}
CR— — I D T B0l
B I LEYG1SL: max. Hub 30 ) B ltrd s g,
LEYGLL LEYG %L: max. Hub 100 Gleitfiihrung zu halten.
Dadurch wird die Lebensdauer des
E&.«E = ) Gleitteils verlangert, jedoch nicht auf
37 38 E"J“_” ) unendliche Zeit.
B ) LEYG16L: min. Hub 30, max. Hub 100
0 % %

e

Ersatzteile/Riemen

@ 14 Nr. | BaugréBe | Bestell-Nr.
- - 11 16 LE-D-2-1
- y_) 21 25 LE-D-2-2
32,40 LE-D-2-3
Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos Beschreibung Beschreibung Anm.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert 23 | Lagerbiigel rostfreier Stahl
2 | Kugelumlaufspindel (Welle) legierter Stahl 24 | Abstreifer NBR
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 25 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
4 |Kolben Aluminiumlegierung 26 | Motor —
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 27 | Motorabdeckung |synthetischer Kunststoff
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 28 | eingegossene Kabel | synthetischer Kunststoff
7 | Geh&use Aluminiumlegierung 29 | Fiihrungsbefestigung | Aluminiumlegierung eloxiert
8 | Verdrehsicherung POM 30 | Fihrungsstange Kohlenstoffstahl
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 31 | Platte Aluminiumlegierung eloxiert
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 32 | Plattenbefestigungsschraube|  Kohlenstoffstahl vernickelt
11 |Buchse Bleibronzeguss 33 | Filhrungsbolzen Kohlenstoffstahl vernickelt
12 | Dampfscheibe Urethan 34 | Gleitlager —
13 | Lager — 35 |[Filz Filz
14 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 36 | Halter Kunststoff
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 37 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
16 | Magnetring — 38 | Kugelfiihrung —
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm 39 | Distanzstiick Aluminiumlegierung chromatiert
18 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 40 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
19 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 41 | Motoradapter Aluminiumlegierung | eloxiert/nur LEY16, 25
20 | Riemenscheibe fiir Motor| Aluminiumlegierung 42 |Lager Aluminiumlegierung
21 | Riemen — 43 | Dornhaltekreuz NBR
22 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
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=
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=
g
<
2
: paralleler Mot =
Abmessungen. paralleler Motor =
P —
oXA H9Tiefe XA 4 x OA effektive Gewindetiefe OB Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich
o bewegen kann, wenn er zuriick zur
_ z 1 2 x NA effektive Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
— /Gewindetiefe NC dass das am Kolben angebrachte
o O, Werkstick nicht die Werksticke und E
. (O] — Anlagen im Ufeld des Kolbens benindert. | S [ ]
Querschnitt XX < %_g _ _ j v Anm. 2) Position nach der Rickkehr zur g
[11] Ausgangsposition. =
=~ x Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die E
] ) @ © Richtung der Riickkehr zur (5}
_ - } 020 Ausgangsposition geéndert wurde. % —
XA XA H9 = 2
(0.5) Querschnitt XX o
wB s
>
A
z WA @ 4x0A c%
WC -+ Hub Durchgangsbohrung
4 x NA effektive Hubende VA
Gewindetiefe NB [Ausgangsposition] Anm. 3) VB
Kolben-Betrigbsbereich A 1) _// oXAHdTiele XA —
2] . 2 Ausgangsposition A2 [ 1] 2 g
H—)E [Hubende] 8 3| Querschnitt xx 00
(FC)
T 1] L_IIJ
F== rm J
= = { = t L:: T i — T =
5 6 N (W L] = w 0]
) - 1
LM | 05 c Y X O
EA FA | |FB B + Hub T L
EB Hub A + Hub EH
LEYGOIL (Kugelfiihrung) _ LEYGLIM (Gleitlager) =
.
Standardhub: 50, 100, 200 - — Standardhub: 30, 50, 100 o | O
[mm] & L
BaugroBe|  Hubbereich L | DB < w ey BaugroBe|  Hubbereich L | DB -l
x QI *—{ o EEE—
16 max. Hub 90 75 8 ) \-‘-L—'_‘_L b5 ) __Mmax. Hub 64 51.5
min. Hub 91 max. Hub 200 | 105 16 | min. Hub 65, max. Hub%0 | 74.5] 10 <
Q min. Hub 91, max. Hub 200 | 105 [a
max. Hub 114 91
25 |min. Hub 115, max. Hub 190 115_| 10 - - ___max. Hub 59 67.5 O
min. Hub 191, max, Hub 300| 133 ol 4x0G 25 min. Hub 60, max. Hub 185 100.5 | 12 H
32 max. Hub 114 97.5 % (0.5) Durchgangs- min. Hub 186, max. Hub 300| 138
20 [MnHbIIEma b 1165] 13 z WA bohrung 32 __maibs 1 =
min. Hub 191, max. Hub 300| 134 In. TUD 50, Ma. U
L + Hub 40 Trin. Hub 181, max. Hub 300] 144
LEYGOM, LEYGLCIL gemeinsam [mm]
BaugroBe Hubbereich A B C | DAJEA|EB |[EH | EV |FA |FB |FC | G [GA| H J K M | NA | NB | NC >=
max. Hub 39 109 905 37 [11]
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 } 52 16 35 69 83 | 41.3 8 10.5 85| 43 | 32 745 | 25 23 | 25.5 |M4x0.7 7 55 |
min. Hub 101, max. Hub 200{ 129 | 110.5 | 82 -
max. Hub 39 50 L2
min. Hub 40, max Fub 100 415 | 116 N o
25  [min. Hub 101, max. Hub 124 67.5 20 46 85 | 103 | 52.5 11 145 | 125 | 54 | 405 | 99 31 29 | 34 M5x0.8 8 6.5 g
min. Hub 125, max. Hub 200 166.5 | 141 84.5 S —
min. Hub 201, max. Hub 300 102 3
max. Hub 39 55 |
3 [mn-Fub 40, max b 00 1605 | 190 o Q
min. Hub 101, max. Hub 124 25 60 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 505 [ 1255 | 385 | 30 | 40 |[M6x10| 10 8.5 (5
40 |min. Fub 125, max. Hub 200] 1905 | 160 | 85 >
min. Hub 201, max. Hub 300 102 wl
. . Schrittmotor | Servomotor -
BaugroBe Hubbereich OA | OB | P Q S T U \'} VA | VB | VA | VB WA|(WB|WC| X | XA | XB| Y Z
max. Hub 39 25 | 19 55
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 |[M5x 08| 10 65 15 25 79 | 7 28 80.3 | 61.8 | 81 625 | 40 | 26.5 44 3 4 225 | 6.5
min. Hub 101, max. Hub 200 70 [415] 75 —
max. Hub 39 35 | 26
min, Hub 40, max. Hub 100 0 | 335 % []
25 [min. Hub 101, max. Hub 124| M6 x 1.0 12 80 18 30 95 | 7 42 854 | 63.4 | 81.6 | 59.6 i 54 4 5 26.5 | 8.5 (/)]
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 435 | 95 (&)
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51 L
max. Hub 39 40 | 28.5 75 -
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
32 |min. Hub 101, max. Hub 124| M6 x 1.0 12 95 28 40 117 | 75 | 56.4 | 954|684 | — — i 64 5 6 34 8.5 - @
min. Hub 125, max. Hub 200 70 [ 435 | 105 58
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51 S5 E
max. Hub 39 40 |285| o 22
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335 =£
40 |min. Hub 101, max. Hub 124|M6x 1.0| 12 95 28 40 117 | 75 | 56.4 | 1174 | 904 | — — i 64 5} 6 34 8.5 E S
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 43,5 | 105 — 2
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
39
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Serie LEYG

Abmessungen: axialer Motor

o XA H9Tiefe XA

4 x OA effektive Gewindetiefe OB

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich
bewegen kann, wenn er zurick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,

. = 1 2x NA effektive dgss dgs am Ko!_ben angebrachte Werksti]ck
Querschnitt XX - J/ /""" Gewindetiefe NC nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
Q o & des Kolbens behindert.
© © Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur
< 3 : _ _ [ | Ausgangsposition.
Anm. 3) Die Zahl in Klammermn zeigt an, wenn die
| XA XAHo Richtung der Ruickkehr zur Ausgangsposition
© C)\ © X geéndert wurde.
= - J
0.? Querschnitt
05 WB XX 8
)
Y4 WA 8|
(0]
wc 2 4x0A
Kolben-Betriebsbereich An™ 1) £ Durch boh XA H9Tiefe XA
Hubende Ausgangsposition Anm- 2) 'y 2 urehigangsbonrng 2 OTiefe
II [Ausgangsposition] Anm- 3 1 [Hubende] <
\ (2] Hub 2 (FC) \—L Querschnitt XX
p I o 17
1 @ . 1 (o}
@ ——— ] | AL Yool
9 H - - - - - aoln
@3‘ = —— |3 og —©— pa
6 i - P‘J © )
ov c YD || 2 5 X
EA FA | |FB B + Hub VB T
EB A + Hub EH
LEYGOIL (Kugelfiihrung) = I e LEYGLIM (Gleitlager)
-
Standardhub: 50, 100,200 | o o Standardhub: 30, 50, 100 _mm
Baugrdte Hubbereich L | pB ol g I - - - BaugroBe Hubbereich L | DB
max Hib 90 75 = ‘ max. Hub 64 51.5
16 st M 200 105 8 16 | min. Hub 65, max. Hub 90 | 74.5| 10
min. A ngﬁ' 1 4“ o oy min. Hub 91, max. Hub 200 [ 105
: max. Hul _ _ . max. Hub 59 67.5
25 |min. Hub 115, max. Hub 190[ 115 10 05— 25 [ Hub 60, max. Hub 185 1005 | 12
min. Hub 191, max. Hub 300 133 m| (05 — — -
Hub 114 975 =) Z WA 4 x oG min. Hub 186, max. Hub 300/ 138
32 - @ Durchgangshohrung 32 max. Hub 54 74
40 [min. Hub 115, max. Hub 190| 116.5 | 13 L + Hub min. Hub 5. max. Hub 1801 107 16
min. Hub 191, max. Hub 300] 134 40 ol
- - min. Hub 181, max. Hub 300| 144
LEYGCIM, LEYGOCIL gemeinsam [mm]
- . i
Baugiold  Hubbereich —‘—SC“”“’"°‘°’A59"’°’“°‘” B | C |DA|EA|EB|EH|EV|FA|FB|FC| G |GA| H | J | K | NA|NC
max. Hub 39 37
16 [min Hub40.max Hubi00] ‘43 | 175 192 "5 | 16 | 35 | 69| 83 |413| 8 [105| 85| 43 [32 |425|25 | 23 |wx07| 55
min. Hub 101, max. Hub200|  194.3 195 112 82
max. Hub 39 50
[min. Fub 40, max. Fup 100 | 2064 | 2026 | 1155 J
25 |min. Hub 101, max. Hub 124 i 20 45 85 | 108 | 52.5 11 145 | 125 | 54 | 405 | 53.5 | 31 29 [M5x08| 6.5
min. Hub 125, max. Hub 200|  231.4 227.6 |140.5| 84.5
min. Hub 201, max. Hub 300 102
max. Hub 39 55
mi. Fub 40, max Hb o0 | 2289 | — | 128 |7
32 |min. Hub 101, max. Hub 124 25 60 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5 | 68.5 | 385 | 30 |M6x10| 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200| 258.9 — 158 85
min. Hub 201, max. Hub 300 102
max. Hub 39 55
[min. Fub 40, max. b 100| 2209 | — |28 o
40  |min. Hub 101, max. Hub 124 25 60 101 123 | 64 12 185 | 16.5 | 54 | 50.5 | 68.5 | 38.5 30 [M6x1.0| 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200|  280.9 — 158 85
min. Hub 201, max. Hub 300 102
Bugthy  Hubbereich |OA OB | P | Q | § | T | y | v SCulmidrsenondol wa | wg |we | X | XA | XB | YD | Z
| maxHubd | 25 |19 55
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 |[M5x0.8| 10 65 15 25 79 | 7 28 61.8 62.5 40 | 26.5 44 3 4 24 6.5
|min. Hub 101, max. Hub 200 70 | 41.5 75
max. Hub 39 35 | 26 70
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
25  |min. Hub 101, max. Hub 124|M6x1.0| 12 80 18 30 95 | 7 42 63.4 59.6 i 54 4 5 26 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 435 95
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
max. Hub 39 40 | 28.5 75
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
32  |min. Hub 101, max. Hub 124|M6x1.0| 12 95 28 40 117 | 75 | 56.4 68.4 — . 64 5 6 32 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 435 | 105
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
max. Hub 39 40 | 28.5 75
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
40 |min. Hub 101, max. Hub 124|M6x1.0| 12 95 28 40 117 | 7.5 | 56.4 90.4 — i 64 5] 6 32 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 43.5 | 105
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
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Abmessungen

Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange Serie LEYG

Motormontage oben

16 16
. 25 A . 25
mit Motorabdeckung: LEYG 32 LB -L1C mit Motorbremse: LEYG 32 (1B -L1B
40 40
— Motorkabel ——— Motorkabel
Schrittmotor ~ Servomotor Schrittmotor ~ Servomotor
15 15 Motorkabel (2 x @5)
agssasll © Motorbremsenkabel
E”ﬁ”j N Motorbremsen- | | o (93.5)
f kabel e N _
20
8 Motor- fzszzzlll © 8
\ / 0
9 T kabel fszzpasf[| N 8 <{
\/ S 20 5
Motorkabel (2 x @5) g E
X2 I o < &
- [ < fmm]
. A mm P
B 1 28 — BauB Schrittmotor | Servomotor
16 | 7.5 | 83 ( Tw [ x [w ] x g
25 | 75 | 885 ] 16 |103.3|121.8|104.0 | 1225 1]
32 | 75 98.5 25 (1039|1259 | 100.1 | 122.1
40 | 7.5 | 1205 g 32 [1114]1384] — | — Q
Material Motorabdeckung: ’ 40 [13341604] — | — ’
synthetischer Kunststoff
16 A
mit Motorabdeckung und Motorbremse: LEYG gg LB -L1w
40
Motorkabel
Schrittmotor ~ Servomotor
15 15
Motorbremsen- '-"-' | o
kabel ‘ o
EF‘ o Motorbremsenkabel o
Motor- 288558 8 (LG (03.5) \ /| 0 g
8888
kabel 2 F é © é)
20 S| Motorkabel (2 x 95) S
o) )
R X2 =) g
4 X
) )
[mm] /[ N
Baugrope] T2 | X2 = E|—
16 | 7.5 | 1245 =
25 | 7.5 129
32 | 75 [ 1415 Q
40 | 7.5 | 1635 '
41
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Y } [Modellauswah%

LE

Servomotor/Schrittmotor

‘ |

LECA6
LECP6

|
[EY H LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor

LEYG

LECS[] ‘ [[

%

Produktspezifische
Sicherheitshinweist

[



Serie LEYG

Abmessungen
axialer Motor 16 A 16 A
. 2 . 25
mit Motorabdeckung: LEYG3gDDDB -[1C mit Motorbremse: LEYG32DDE|B-E|B
C
a0 © 40
a Motorkabel Motorbremsenkabel (23.5)
\ o 7 R\ / \ Schrittmotor  Servomotor Motorkabel (2 x @5)
15 15
L i > \
® a g - O
I Motorbremsen- | ‘F? o Eﬂ o
‘. kabel gagf]| [eaa]|
T o
S L 2 S
o Motor- 288288 8 é
UU kabel E!!!E! (=%
S\ 2 2
5]
¥
© T
i | |
I
L °
[mm] ‘;
BaugriBe Hubbereich A T2 | X2 | L H | CV 2 A VB
16 o Fiub 100 L 75 | 665 | 35 |50 |43
min. Hub 101, max. Hub 200| 197 ' ’ [mm]
max. Hub 100 209.5 Schrittmotor‘Servomotor Schrittmotor‘Servomotor
2 . ' 4 1. 4. (] i
5 min. Hub 101, max, Hub 300, 234.5 7.5 | 68.5 6 | 61.5|545 BaugroBe Hubbereich A VB
max. Hub 100 232 max. Hub 100 207.8 208.5
2 5 | 735| 60 | 76 68.5 103.3 104
3 min. Hub 101, max. Hub 300 262 7 16 min. Hub 101, max. Hub 200| 227.8 228.5
max. Hub 100 254 max. Hub 100 246.9 2431
40 75 | 955 | 60 | 76 68.5 103.9 100.1
min. Hub 101, max. Hub 300 284 25 min. Hub 101, max. Hub 300, 271.9 268.1
32 max. Hub 100 271.9 — 111.4 .
;g A min. Hub 101, max. Hub 300|  301.9 — '
mit Motorabdeckung und Motorbremse: LEYG35[ IDLIB-LIC 4 [macfibi0D 2989 | — | a4 | —
40 C min. Hub 101, max. Hub 300 323.9 =
Motorbremsenkabel (23.5)
8 3
0
HIR YAV E ;
(0] (0]
(o] (o]
= f=
G B
2 - 2
Q Motorkabel g o
(2 x 85) UU
\ i\
E— L © ~o]
3— © T
— =11
Xz L Motorkabel ———
A + Hub
[mm] Schrittmotor  Servomotor
BaugroBe Hubbereich A T2 | X2 | L | CV 15 15
max. Hub 100 210.5 : :
16 — 75 1108 | 35 |43 Motorbremsen- | |12] ==
min. Hub 101, max. Hub 200 230.5 Kabel ] EE L s Q
25 max. Hub 100 239 o5 | e | a9 | zam I ]
min. Hub 101, max. Hub 300 264 ’ ’ ;Eﬁi\
32 [ Fub 100 263 7.5 |116.5| 60 |68.5 m::lr- Respes «
min. Hub 101, max. Hub 300 293 ) ) ) !
max. Hub 100 285 20
L min. Hub 101, max. Hub 300 315 7.5 |138.5| 60 1685
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Stitzblock

Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange Serie LEYG

® Fihrung fur Stiitzblockanwendung

Wenn der Hub 100 mm Ubersteigt und eine Querlast angewandt wird, biegt sich das

Gehause entsprechend der angewandten Last. Hier wird die Montage des
Stiitzblocks empfohlen. (Bitte separat bestellen.)

Stitzblockmodell

LEYG-S

016

lBaugréBe

016

fUr BaugroBe 16

025

fur BaugroBe 25

032

fur BaugroBe 32, 40

Stutzblock

Stitzblock

— 7 Gehdusemontageschrauben
R
]
© (&)
©or )
i x < J x
@ &0
© (6] :
— 2 x OA effektive
- Gewindetiefe OB
— 2 x 9G Durchgangsbohrung
. (0.5) ST
WC + Hub
A\ Achtung
Installieren Sie das Gehause nicht nur mit einem Stitzblock.
Der Block dient nur als Stitze.
[mm]
BaugroBe Modell Hubbereich EB G GA OA OB ST | wWC X
max. Hub 100 55
16 LEYG-S016 min. Hub 101, max. Hub 200 69 43 32 M5 x 0.8 10 16 75 44
max. Hub 100 70

25 LEYG-S025 min. Hub 101, max. Hub 300 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 95 54

32 max. Hub 100 75

40 LEYG-S032 min. Hub 101, max. Hub 300 101 5.4 50.5 M6 x 1.0 12 22 105 64

* Im Lieferumfang des Stltzblocks sind zwei Gehdusemontageschrauben enthalten.

O
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|
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Al

Serie LEY/LEYG

Elektrischer Zylinder/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

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

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

/AWarnung

1.

. Befestigen Sie bei

Keine Last anbauen, die die Betriebsbereichsgren-
zen Ubersteigt.

Einen geeigneten Antrieb entsprechend der Last und der
zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende auswahlen. Bei
einem Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt
eine UbermaBige exzentrische Last auf die Fuhrung, was zu
einem vermehrten Spiel der gleitenden Teile der Kolben-
stange, Genauigkeitsverlust und einer verkirzten Lebens-
dauer des Produkts fuhrt.

. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen

es liberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Es besteht die Gefahr eines Produktausfalls.

. Wahlen Sie bei Verwendung als Stopper, die Option

[Serie LEYG] "Gleitfiihrung"

Verwendung als Stopper das
Hauptgehéuse mithilfe der Fiihrungsbefestigung (entweder
“Montage von oben" oder "Montage von unten").

Wird das Ende des Antriebs zur Befestigung des Hauptgehauses
verwendet (Endmontage), hat dies negative Auswirkungen auf den
Betrieb und kann die Lebensdauer verkurzen.

|

Handhabung

/AAchtung

1.

44

INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

2) Schubbetrieb

Wenn die effektive Kraft die Schrittdaten Ubersteigt [Trigger

LV], schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.

Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Trigger LV] auf einen

Wert innerhalb des Grenzbereichs ein.

a) Um zu gewahrleisten, dass der Antrieb das Werkstlick
mit der eingestellten [Schubkraft] halt wird empfohlen,
den [Trigger LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft]
einzustellen.

b) Wenn [Schwellenwert] und [Schubkraft] auf einen Wert
unterhalb des Grenzbereichs eingestellt werden, besteht
die Mdglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

O

SvVC

A\Achtung

<Schubkraft und Schwellenwert-Bereich> ohne Last/mit Querlast am Kolbenstangenende

Schubge- Schubkraft Schubge- Schubkraft
Modell |schwindigkeit| (Eingabe Modell |schwindigkeit| (Eingabe
[mm/s] [Eingangswert) [mm/s] |Eingangswert)
1 bis 4 |30% bis 85% 1 bis 4 |40% bis 95%
LEY[H6[]| 5 bis 20 |35% bis 85% | |LEYCH6IA| 5 bis 20 |60% bis 95%
21 bis 50 |60% bis 85% 21 bis 50 | 80% bis 95%
1 bis 4 |20% bis 65% 1 bis 4 |40% bis 95%
LEY[125(1| 5 bis 20 |35% bis 65% | |LEY[125[]A| 5 bis 20 |60% bis 95%
21 bis 35 |50% bis 65% 21 bis 35 | 80% bis 95%
1 bis 4 |20% bis 85%| . Bei der vertikalen Last (nach oben)
LEYI32[1| 5 bis 20 |35% bis 85%| muss die Schubkraft (max.) wie
21 bis 30 |60% bis 85%| unten angegeben eingestellt werden
1bis4 |20% bis 65%| und das Gerat muss mit einer
LEYTI4000| 5 bis 20 |35% bis 65% Nutzlast betrieben werden, die max.
- - der nachstehend genannten Nutzlast
21 bis 30 | 50% bis 65% entspricht.
Modell LEY16L[] LEY25[] LEY32[] LEY40[]
Steigung |A|[B|C|A|B|C|A|[B|C|A|B]|C
Nutzlast [kg]| 1 |1.5| 3 |25| 5 |10|45]| 9 |18| 7 |14 |28
Schubkraft 85% 65% 85% 65%
Modell LEY16LIA | LEY25[]A
Steigung A|B|C|A|B|C
Nutzlast [kg]| 1 |1.5| 3 [1.2|25]| 5
Schubkraft 95% 95%
Modell LEYG16!'[1| LEYG25!'[ 1| LEYG32!'[ 1| LEYG40'[]
Steigung |A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B]|C
Nutzlast [kg]|0.5]| 1 |25[|15]| 4 | 9 |[25]| 7 |16| 5 |12]|26
Schubkraft 85% 65% 85% 65%
Modell LEYG16}'CJA | LEYG25!'CIA
Steigung A|B|C|A|B|C
Nutzlast [kg]|0.5| 1 |25]|05|1.5] 4
Schubkraft 95% 95%

. Stellen Sie bei Verwendung des Schubbetriebs

sicher, dass der [Schubbetrieb] eingestellt wird.
Achten Sie auch darauf, wahrend des Schubbetriebs oder im
Bereich des Schubbetriebs nicht auf das Werkstlick zu
schlagen. Es kénnten Fehlfunktionen verursacht werden.

. Die Antriebsgeschwindigkeit im Schubbetrieb muss

innerhalb des spezifizierten Bereichs eingestellt werden.
Andernfalls treten Beschadigungen oder Fehlfunktionen auf.

. Mit der urspriinglich eingestellen Schubkraft

verwenden (LEY161/25[1/321/4000: 100%,
LEY16A: 150%, LEY25AC]: 200%)

Wird die Stellkraft auf einen Wert unterhalb des Anfangswerts
eingestellt, kann dies einen Alarm auslésen.

. Die tatsachliche Geschwindigkeit des Produkts

kann durch die Last geédndert werden.

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

. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine

Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

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



Al

Serie LEY/LEYG

Elektrischer Zylinder/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

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

|

Handhabung

A\Achtung

7.

10.

11.

12.

Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb auf eine Position in
einem Abstand von min. 2 mm vom Werkstiick ein. (Diese
Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Die folgenden Alarmmeldungen kénnen erzeugt werden und der Betrieb
kann instabil werden.
a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed") wird erzeugt.
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer
Abweichung der Zielposition nicht erreichen.
b. Schub-Alarm ("Pushing ALM") wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.

. Die gleitenden Teile der Kolbenstange nicht durch Schlage oder

Festhalten mit anderen Gegenstanden zerkratzen oder verbeulen.
Die Kolbenstange und die Fuhrungsstange werden mit einer
préazisen Toleranz gefertigt und selbst geringste Verformungen
kénnen Fehlfunktionen verursachen.

. Der Anschluss muss so erfolgen, dass StoBbelastung und Last

nicht einwirken, wenn eine externe Fiihrung vorgesehen wird.

Verwenden Sie eine frei bewegliche Verbindung wie z.B. ein
Ausgleichselement.

Das Gehéause selbst nicht bei fixierter Kolbenstange
betreiben.

Dabei findet eine iberméBige Lasteinwirkung auf die Kolbenstange statt, die
einen fehlerhaften Betrieb und eine verkiirzte Lebensdauer zur Folge hat.

Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn
ein Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.

Unter Anwendung eines Drehmoments verformt sich die verdrehsichere
Kolbenstangenfiihrung und die Verdrehtoleranz geht verloren.

Siehe nachstehende Tabelle fir ungefdhre Werte des zuldssigen Drehmo-
mentbereichs.

LEY1600
0.8

LEY250000
1.1

LEY3200
1.4

max. zulassiges
Drehmoment [N-m]

Bevor Sie eine Mutter oder ein Befestigungselement auf das Kolben-
stangengewinde schrauben, stellen Sie sicher, dass die Kolben-
stange vollstdndig eingefahren ist, und setzen Sie einen Schrauben-
schliissel an der Schliisselweite des Uberstehenden Teils der Kolben-
stange an. Achten Sie beim Festziehen darauf, dass das Drehmo-
ment nicht auf die verdrehsichere Flihrung wirkt.

Schraubenschliissel x

Kolbenstange

Das auf das Ende der Platte angewandte
Drehmoment muss innerhalb des zuldssigen
Bereichs liegen. [Serie LEYG]

Andernfalls verformen sich die Fihrungsstange und die
Buchse, was eine anormale Reaktion des Signalgebers, das
Spiel der internen FlUhrung und einen erhdéhten Gleitwider-
stand usw. verursacht.

ZSNC

13.

14.
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=
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3
3
o
=
i
S
5 -1
E
Im Schubbetrieb innerhalb des Einschaltdauerbereichs betreiben. | <
Die Einschaltdauer bezeichnet die Dauer, in der der % —
Schubvorgang erfolgen darf. %
€
- Schrittmotor Sl
o)
LEY160] @ E
Schubkraft Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger| Umgebungstemperatur: 40°C -
¢ [li/o ]  Einschaltdauer] kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 40 100 — L
50 70 12
70 100 - 20 13 ©©o
<a
85 15 0.8 0O
LLJ L
LEY250] 1
Schubkraft Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger | Umgebungstemperatur: 40°C
¢ [lf,/o]ralEinschaltdauer kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min] (?
max. 65 100 — 100 — (@]
LEY32[1/400] E
Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger | Umgebungstemperatur: 40°C
Schubkraft— — - —
[%] Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche -
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min] o
max. 65 100 . 100 — (&)
85 50 15 w
-l
- Servomotor ——
LEY16AC E
Schubkraf Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger |Umgebungstemperatur: 40°C O
C [%Z'f'd'lEinschaltdauer kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche L_IIJ
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 95 100 — 100 — ——
LEY25AC]
| Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger |Umgebungstemperatur: 40°C
Schubkraft= = - — >
[%] Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min] ﬂ
max. 95 100 — 100 —
S
- - - o
Bei der Montage des Hauptgehauses min. 40 mm E
fur das Biegen des Kabels einhalten. g (—
]
Q
= O
S
17]
— -
e N—
%
15. Beim Anbauen einer Schraube, eines Werkstiicks oder O
einer Vorrichtung, die Anfrdsung des Kolbenstan- w
genendes mit einem Schraubenschliissel festhalten, damit -

sich die Kolbenstange nicht dreht. Die Schraube mit
einem Anzugsdrehmoment innerhalb des spezifizierten
Bereichs festziehen.

Andernfalls kommt es zu einer anormalen Reaktion des
Signalgebers, dem Spiel der internen Fihrung und einem
erhéhten Gleitwiderstand usw.
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serie LEY/LEYG
Elektrischer Zylinder/
c Produktspezifische Sicherheitshinweise 3

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

| Handhabung

A\ Achtung

16. Verwenden Sie fiir die Montage von Werkstiick und
Gehéduse Schrauben mit der korrekien Lénge und
ziehen Sie diese mit einem Anzugsdrehmoment fest,
das innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.
GroBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen Anzugs-
drehmoment die Einbaulage verédndern und unter extremen
Bedingungen das Werkstlick herunterfallen kann.

<Serie LEY>

Fixiertes Gehduse/Montage von oben

Lénge:
Lmm]

U & %%\ 4| [LEYG16 | Max07] 15 32
\ LEYG25!" [M5x 0.8 3.0 405

| | LEYGE [M5x08] 3.0 50.5

max.
N Modell |Schraube AnZugsﬁ\r‘em]mment

Fixiertes Gehduse/Montage von unten

max. max.
Modell  |Schraube fnzugsemoment Einschraubtiefe
(N'm] [mm]

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-iInnengewinde (©)
2 - = hie LEYG16/[M5x08] 30 | 10
1o Sclisselete H 1 LEYG25/" M6x1.0| 5.2 12
| | LEYG" |[M6x1.0| 5.2 12

Fixiertes Gehduse/Hinterseite mit Gewindebohrung

% Modell |Schraube AHZUQS%YHOWEH Enscpralbie

E [N:m] jmm[___| Endouchs [mm]
LEY16| M5x0.8 3.0 10 14
LEY25 | M8 x 1.25 12.5 13 17
Endbuchse LEY32/40| M8 x 1.25| 12.5 13 22

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-AuBengewinde (wenn "Kolbenstangen-AuBengewinde" gewahlt wurde)

max. max.
Modell  |Schraube fnzugsdrenmoment |Einschraubtiefe
[N:m] mm

Kolbenstangen- LEYG16§ M4x07| 1.5 7
mutter Modell | Gewinde Aﬂzuggg,%ﬁmomen elelde Teloder | Seisehvele LEYG25!" | M5x0.8| 3.0 8
GroBe [N-m] | Gewindelange [mm] | Endbuchse [mm] LEYG3" (M6x1.0| 5.2 10

LEY16 |[M8x1.25| 125 12 14

LEY25 |M14x1.5| 65.0 20.5 17

LEY32/40|M14x1.5] 65.0 20.5 22

Endbuchse

Kolbenstangenmutter| Einschraubiefe Befestigung

Modell —— :

T y Schlisselwets [mm]| Lange [mmy] | am Kolbenstangenende [mm]

{ - |LEY16| 13 5 min. 5 17. Bei Montage des Hauptgehduses und des Werkstiicks, bei
LEY25| 22 8 min. 8 der Fixierung den folgenden Bereich der Ebenheit
LEY32/40] 22 8 min. 8 einhalten.

Einschraubtiefe Befestigung =

am Kolbenstangenende ~* Kolbenstangenmuttern sind inbegriffen. Eine nicht ausreichende Ebenheit des Werkstiicks bei

Montage auf dem Gehause, auf der Basis und sonstigen

Fixiertes GehauselGehduseunterseite mit Gewindehohrung (wenn “Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung” gewahlt wurde) Teilen kann den Gleitwiderstand erhéhen.

max.
Modell |Schraube Anzugs{%epqr}nomen Einscwraaﬁbtiefe‘ Modell Einbaulage Ebenheit
%” i '
LEY16 | M4 x0.7 1.5 5.5 . . 9 max
LEY25| M5 x0.8 3.0 6.5 LEYO | Gehause/Gehause unten % 0.4 mm
LEY32/40{ M6 x 1.0 5.2 8.8
Montage von oben/Montage von unten
Fixiertes Gehduse/Vorderseite/Hinterseite mit Gewindebohrung max
max. max 0.05 mm
vorn hinten= | Modell |Schraube Anzugs{ﬂeWomen Einschraubtiefe :
LEY16 | M4x0.7 1.5 7 LEYGLO
LEY25| M5x0.8 3.0 8
LEY32/40) M6x1.0 | 5.2 10 ) — max.
Werkstlck/Plattenmontage — 0.05 mm
* auBer LEYCID

18. Bei Verwendung eines Signalgebers mit der Ausfithrung
mit Fiihrungsstange der Serie LEYG gelten die
folgenden Grenzwerte. Bitte wahlen Sie das Produkt
unter Beriicksichtigung dieser Angaben aus.

<Serie LEYG>
Fixiertes Werkstiick/Ausfithrung mit Platten-Gewindebohrung

max. oM, J
Modell  |Schraube [Anzugsdrehmoment| Einschraubfief
[N:m] mm

* Den Signalgeber von der Vorderseite aus mit hervorstehender Kolbenstange
LEYG16; M5x0.8| 3.0 8 (Platte) einfihren.
LEYG25( | M6 x 1.0 5.2 " * Fir die Teile, die sich hinter der Fiihrungsbefestigung befinden (Seite, an der
LEYGH [M6x1.0] 5.2 12

die Kolbenstange hervorsteht) kann der Signalgeber nicht befestigt werden.
* Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an der die
Kolbenstange hervorsteht, wenden Sie sich bitte an SMC.

46 ZSNC



Serie LEY/LEYG

Elektrischer Zylinder/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 4

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

Schutzart

|

Wartung

IP-

erste Kennziffer zweite Kennziffer

¢ Erste Kennziffer:
Schutzgrad fiir Beriihrungs- und Fremdkorperschutz

0 | kein Schutz

geschitzt gegen feste Fremdkérper (ab 50 mm)
geschitzt gegen feste Fremdkérper (ab 12 mm)
geschitzt gegen feste Fremdkérper (ab 2.5 mm)
geschitzt gegen feste Fremdkérper (ab 1.0 mm)
staubgeschitzt

staubdicht

OB WIN|(—=

¢ Zweite Kennziffer:
Schutzgrad Wasserschutz

0 kein Schutz

tropfwassergeschizte
1 Schutz gegen senkrecht fallendes Tropfwasser Auzmhrunggi
2 Schutz gegen senkrecht fallendes Tropfwasser, | tropfwassergeschiitzte
wenn das Gehduse bis zu 15° geneigt ist® Ausfiihrung 2
3 Schutz gegen fallendes Spriihwasser bis 60° | sprihwassergeschitzte
gegen die Senkrechte® Ausfiihrung
4 | Schutz gegen allseitiges Spritzwasser Z;ilr;tfév;?j::rgeschutzte
strahlwasser-

5 | Schutz gegen Strahlwasser geschitzle Ausfihrung

gegen starkes Strahlwasser
geschitzte Ausfiihrung
Gegen zetweliges Untertauchen
geschitzte Ausfihrung
gegen dauemdes Untertauchen
geschitzte Ausfirung

6 | Schutz gegen starkes Strahlwasser

Schutz gegen zeitweiliges Untertauchen

8 Schutz gegen dauerndes Untertauchen

Beispiel: Die Schutzart IP65 gibt an, dass der Schutzgrad staubdicht
und strahlwassergeschiitzt ist, da die erste Kennziffer “6” und
die zweite Kennziffer “5” lautet. Dies bedeutet, dass das
Produkt nicht durch direktes Strahlwasser aus beliebiger
Richtung beeintréchtigt wird.

(= Als Strahlwasser entsprechend der zweiten Kennziffer “5”
wird gemaB JIS C 0920 (2003) ein Wasserstrom Uber 3

Minuten mit 12.5 I/min definiert.)

O

1.

SvVC

AWarnung

Unterbrechen Sie wahrend Wartungsarbeiten und dem
Austauschen des Produkts die Spannungsversorgung.

e Wartungsintervall

Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung | Riemenpriifung
Inspektion vor der taglichen Inbetriebnahme @) —
Inspektion alle 6 Monate/250 km/5 Millionen Zyklen: @) o

= Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am frihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fiir die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberprufung auf Besch&digungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

¢ Austauschintervall fiir den Riemen

Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder nach der
néachsten Antriebs-Bewegungsstrecke auszutauschen.

Modell | Abstand Modell Abstand Modell | Abstand
LEY160JA | 2.000 km ||LEY25(1A| 2.500 km || LEY32A | 4.000 km
LEY1601B| 1.000 km ||[LEY25(1B| 1.200 km || LEY32B | 2.000 km
LEY1601C| 500 km |[LEY2501C| 600 km || LEY32C |1.000 km

Modell | Abstand
LEY40A | 4.000 km
LEY40B | 2.000 km
LEY40C | 1.000 km

¢ Punkte fiir die Riemenprifung

Halten Sie den Betrieb unverziglich an und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn der Riemen den unten genannten Zustand
aufweist. Stellen Sie auBerdem sicher, dass lhre
Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fir das
Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.
a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden
undeutlich.
b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.
c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkérper, die
von den Zahnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschadigungen.
d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.
e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite
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Controller/Endstufe

Seite 49

Schrittmotor Servomotor

Serie LECP6 Serie LECAGb

Serie LEC-G

Seite 72

Schrittmotor Schrittmotor

Serie LECP1 Serie LECPA
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Controller (Schritt Data Input Modell)
Schrittmotor

Serie LECP6

Servomotor

Serie LECAG6

Bestellschliissel

P6[P

LEC

A\ Achtung

CE-konforme Produkte

(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprilft,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEY mit dem
Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Die
EMV-Richtlinie ist von der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die P
Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert  werden,  die  unter  realen

Serie LECP6 serie LECA6

Controller
Bestell-Nr. Antrieb

kompatibler Motor

(auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Beispiel: Geben Sie [LEY16B-100] fur LEY16B-100-
R16N1 ein

Schrittmotor

Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert A |Servomotor Anm. 1)
sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der —————eOption
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend .
aus allen Maschinen und Anlagen dberpriifen. Zahl der Schrittdaten (Punkte) ¢ ¢1/0-Kabelléange [m] B — ) Schraubenmontage
(2)Fiir die Serie LECA6 (Servomotor-Controller) wurde die — Anm.) | DIN-Schienenmontage
Erfilllung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines ﬂ ohne Kabel : : ; .g ;
. ) . ) ' 1 15 Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 58 .
fiir weitere Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe Ausgangsart ¢ 3 3 Bitte getrennt bestellen.
LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur Installation. N | NPN 5 5
UL-konforme Produkte P | PNP

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

# Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen ist es
nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen.

-
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. sz
] LEY16B-100 P
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes: e m el
(1) Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen. —

2) Uberpriifen S, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

@
-
« Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de

Technische Daten

Technische Daten
Modell

LECP6 LECA6

AC-Servomotor

kompatibler Motor

2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung

Spannungsversorgung A" 1)

Spannung: 24 VDC 10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

Spannung: 24 VDC 10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 10 A) Anm-2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgange (Optokoppler)

Encoder A/B-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r A/B/Z-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED jeweils (griin / rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)
Kabelldange [m] I/0O-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem natlrliche Luftkiihlung
Betriehstemperaturbereich [C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)

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

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand
[MQ]

zwischen Gehause (Kuhlflache)
und SG-Klemme 50 M (500 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubenmontage)
170 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)Servomotor Serie LE CA6

S
z
3
3
- o
Montageanweisung _=_
a) Schraubenmontage (LECCO6J1-(J) b) DIN-Schienenmontage(LECJ6J1D-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)
>
DIN-Schiene ist verriegelt. g H
Erdungskabel Erdungskabel Eég:?gs' %
Einbaulage ::> - | g
s
o
IS
2lo
DIN-Schiene S>>
17]
.|

Einbaulage :> (&)
i
-
ﬁ IN-Schienen-Anbausatz E
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehéngt und zur (&)
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. IiIJ
<
o
D
DIN-Schiene L -
7.5 12.5 5.25
AXT100-DR- (Abstand) ———
*G.eben Sie fur O die "Nr." aus der n__achstehenden Tabelle an. &l & ~ PPN NN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 52 fir Montageabmessungen. QN R s i i i i
?25 E
L-Abmessungen [mm] e N
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 %
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 8.5 | 98 |[1105| 123 | 1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5 g
S
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 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 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5 2
O
>=
Ll
.|
DIN-Schienen-Anbausatz e —
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben) %
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden. 8
-l
(o0 3
g2
o~ &5
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECO6]-J)
(81.7) .5
o04.
= 35
66 fiir Gehduse-
10 Spannungsversorgungs-LED griin montage 31
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)
Alarm LED (rot)
J (EIN: Alarm ist eingeschaltet)
©
CN5 1/O-Stecker
CN4 Schnittstelle
o -
CN3 Encoder-Stecker 2 I
CN2 Motorstecker
CN1 Spannungsversorgungsstecker
L
1
4.6
fir Geh&use-
montage

b) DIN-Schienenmontage (LECJ61CID-[T)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
3
©
91.7)

52

Siehe Seite 51 fir Abmessung und
Bestell-Nr. der DIN-Schiene.

35
31

150
132

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

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

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

Stecker fiir LECP6

x Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse () .
gemeinsam (-).

M24V Motor-Spannungsversorgung (+)] Motor-Spannungsversorgung (+), 24V

C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V

EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECA6 (Phoenix Contact FK-MCO0.5/7-ST-2.5)

Stecker fiir LECA6

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse () .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
Cc24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt

RG+ regenerative Output 1 AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit
RG- regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.)

Verdrahtungsbeispiel 2

Servomotor/Schrittmotor

[

LECAG6
LECP6

\
Y W {Modellauswahl

LEYG ” LE

(

. + Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/O-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-01). 1
’ Parallel-/O-Anschluss: CN5 * Die Verdrahtung sollte an die AusfﬁhrSng der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen (Sie die ) O
Elektrisches Schaltschema Verdrahtung unter Berticksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor. H
LECO6NOO-0I (NPN) LECO6POIO-O (PNP)
Stromversorgung 24 V DC Stromversorgung 24 V DC
CN5 fur I/O-Signal CN5 fur I/0-Signal -
COM+ | A1 { COM+ | A1 { o
COM- | A2 COM- | A2 8
INO A3 — INO A3 | - — |
IN1 A4 — IN1 A4 L - — I
IN2 A5 — IN2 A5 | T - — <
IN3 A6 — IN3 A6 | - — o
NG | A7 [— INg | A7 [T O
] w
IN5 A8 — IN5 A8 | - — _
SETUP | A9 — SETUP | A9 | - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — — o
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A2 [— RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 — >
outo | Bi outo | B1 —{ Last — w
ouTi | B2 ouTi | B2 -
ouT2 B3 ouT2 | B3 5
oUT3 | B4 oUT3 | B4 S
OuUT4 | B5 OUT4 | B5 S —___
ouTs | B6 ouT5 | B6 S
BUSY | B7 BUSY | B7 @
AREA | B8 AREA | B8 2
SETON | B9 SETON | B9 g
INP B10 INP B10 w
SVRE | B11 SVRE | Bi1 -l
«ESTOP | B12 +ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13
JE— | L
Eingangssignal Ausgangssignal —
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt L]
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung filr das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs 8
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist w
INO bis IN5 Schrittdaten ent;sprechend Bi.t-Nu'mmer (Der Ein.gangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten |
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Rtickkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Rickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich 2 %
HOLD Der Betrieb wird vorilbergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.) £ =
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist ;’t,%
RESET Zurlcksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs +*ESTOP Anm.) keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl % §
SVON Befehl Servo ON *ALARM Anm.) keine Ausgabe bei Alarm <5

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist (N.C.)
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

© ' miissen eingestellt werden
(O: miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden
— Einstellung nicht erforderlich

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung Schub-Startposition. Wenn er diese
Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit einer Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. Das nachfolgende Diagramm
zeigt die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter und
Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Pushing Speed

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration ‘

Speed

:

<—In-Position
Pushing Force
Trigger LV O

INP-Ausgang | EIN

AUS EIN

©: milssen eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb) O:missen den Anforderungen entsprechend eingestelt werden.

Position Beschreibung Position Beschreibung
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M Sie "Absolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie "Absolute” ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie "Relative" ein. erforderlich, stellen Sie "Relative" ein.
O | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition O | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
O | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je hoéher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzégerungsparameter, je hoéher der Verzdégerungsparameter, je hoher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu © | Pushing For Der Einstellbereich variiert je nach gewéhltem
Schub-Betrieb.) ushing rorce elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger Lv Einstellung nicht erforderlich fur die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs einschaltet. ~ Das  INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
Bedinauna. die das AREA-Ausganassianal den Wert Uibersteigt. Der Schwellenwert darf
O | Area 1, Area 2 'gung, gangssig max. dem Wert der Schubkraft entsprechen.
(Bereich) einschaltet.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit.
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften
O | In- Posit INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu
n - Fosition Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) _ einer Beschadigung des elektrischen Antriebs
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals O | Pushing Speed und des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese
vor Abschluss des Betriebs erforderlich ist, Werte dementsprechend niedriger ein. Siehe
erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung fir die Verwendung des
elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
¢ (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In - Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA 6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24V
p 9 9 Q_ ' ov
EIN
SVON AUS
Eingang
SETUP I
BUSY EIN
AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP '
+*ALARM i
*ESTOP b
Geschwindigkeit :: ~ 0 mm/s
zuriick zur Ausgangsposition E

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Parameter
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.

i Lesen der i
Position anfahren ;Step-No. |
IN EIN
—_— I AUS
Eingang 15ms :Ausgabe der i
DRIVE ey StepNo. _ F | -
ouT ' EIN
AUS
Ausgang | BUSY .
INP ,:‘I
i
H
1 L}
Geschwindigkeit i 0 mm/s
Positionierbetrieb
! \

\
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position” der Parameter
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.
= "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw.
"RESET" sich einschaltet oder "«*ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

HOLD
Eingang | HOLD | | E\LNS
Ausgang BUSY i:JNS
Geschwindigkeit i Verzoge- 4 0 mm/s
i "U“gks' 'HOLD* wiahrend des Betriebs
ipunkt |

+ Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.
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Y W {Modellauswahl

” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECAG6
LECP6

Q
O
11}
-l
-
o
(&]
. H Ll
i Lesen der -l
Schubbetriebs ;Step-No. | S
IN EIN <L
—_— S —— : AUS o
Eingang 15ms i gusg?\lbe der ; O
DRIVE ey 1 1 Step-No. : L
n - J
ouT EIN —
i AUS
Ausgang | BUSY .
i
INP :"'. _I
i 5
\ [ o
oA €
Geschwindigkeit — omm/s | Qe
Schubbetrieb P S
. L w—— ®
i Ubersteigt die aktuelle Schubkratft den "Schwellenwert" (Trigger | Q
1 LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. H < (O]
>
w
.|
Reset Ao Fosel e —
. | EIN ]
E RESET I
ingang AUS D
EIN O
L
A AUS -
usgan
gang EIN
AUS 23
by
i Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von i % %
i OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. 1 e
I hudbupoui - hafeefo v fupaoueg A el [2)

# ”ALARM" und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP-3/ Kabellange: 1.5, 3,5 m

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14.2)
1 ) o Antriebsseite 5 Belegung
" = — e
Kabelldnge (L)[m 5TE2—6 — — cl Al — B1
ge (L)[m] t (185) © } ‘ — E“
L 15 132 = N A6-==4.B6
1) ~ == .
3 3 5 j@h 6 Stecker A
5 5 o (30.7) L (14.7)
(10) -
8 8* 8B .
A 0 LE-CP- x¢ / Kabelldnge: 8,10, 15,20 m ‘
B 5 (* Fertigung auf Bestellung) Controller Seite
c 20 Belegung Stecker C (14.2)
1452 Antriebsseit 2 g
« Fertigung auf Bestellung 56 R s = Belegung
(nur Robotic-Kabel) ~ Al~=—=mrB1
(13.5) ~ I :
= . A6 B6
Kabel-Modell ® o ®© ]
. ~ 14.7
— | Robotic-Kabel @o7) | A S Steoker D a7
(flexible Kabel) — —
q eleguni elegun
S Standard-Kabel Schaltkreis | giocier A A Stecker &
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Bel
___Abschimung ___ Fatbe | giceerd
Vce B4 | - r t  braun 12
Masse-Anschluss]  A-4  { | | {  schwarz 13
A T s SR €0 © (G i Hy L
A A-5 1 T T ¢ schwarz 6
B B6 1 + + i orange 9
B A-6 ! ~ \ 5 ¢ schwarz 8
e N — 3
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
1 ..
LE-CP-(1|-B —| | LE-CP- 3/ Kabellénge: 1.5, 3, 5 m
T Antriebsseite Controller-Seite
Kabellidnge (L)[m] Belegung _— Stecker A g Stecker C (14.2) A1BelegungB1
=) ] —_ (i ]
1 15 i-=wauuc |l I - g I
3 3 |=] ©(18.5) = L A6 - B6
s ST A B1
— T e =F
8 8+ (30.7) Stecker B 3 L (11) (14.7)
A 10* 8B .
B 15% LE-CP- x¢ / Kabellange: 8, 10, 15, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)
* . ) Controller-Seite
C 20 Antriebsseite —~ _—
* Fertigung auf Bestellung Belegung Stecker A K 9 Stecker C (14.2) Belegung
(nur Robotic-Kabel) 1= 2 . — 2 = =D
sfe ] = M
B ds — = ] I A6l B6
mit Bremse und Sensore . & E— A1 B1
1 I
T s
Stecker B 8
Kabel-Modell e (30.7) = L (14.7)
Robotic-Kabel ) Belegung Belegung
Schaltkreis Farbe
- H Stecker A Stecker C
(flexible Kabel) A EX b >
S Standard-Kabel A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A3 blau 4
__Abschirmung ___ IR S
Vce B-4 ? 7 - 7 : braun 12
Masse-Anschluss| A4 + + t  schwarz 13
A B-5 1 - ‘ - ‘ rot 7
A A-5 1 T T schwarz 6
B B-6 } T n t _ orange 9
B A-6 1 ! i \7’/ ¢t schwarz 8
Schaltkreis | Belegung | 7T — S
Stecker B
Domeel) B4 OO 2 :
Bremse (=) A-1 1 ¢t schwarz 5
o 8 OOt ;
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE. [ Sensor (-) Anm.) A3} t blau 2
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA 6

Antriebskabel fiir Servomotor

LE-CA-

Kabelldnge (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
* Fertigung auf
Bestellung

O|W > o ow| =

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor

LE-CA-

Kabellange (L) [m]
1.5
3
5
10*
15%
20*
= Fertigung auf Bestellung

OW > oo =

mit Bremse und Sensor ¢

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE.

LE-CA-D Controller-Seite
Antriebsseite o)
Belegung -—_— Stecker C (14.2) g Belegung
1 5 @) (23.7) Stecker A T\&‘ (16.6)
%o} ~
= g
i] 7
(138) ===t [ [ ] U=
o | : T L
R AB
) (14.7)
(30.7) L
/ Stecker B Stecker D
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
Vv 2 weil3 2
w 3 schwarz 3
. Belegung Belegung
Sddililaes Stecker B ___Abschirmung __ L Stecker D
e 000 e 12
Masse-Anschluss A-1 1 i \ i \ t  schwarz 13
A B2 % — — t rot 7
A Ao :DOOOC: schwarz 5
B B-3 1 ; ' +  orange 9
B iy R EEED.C.O.C G - 5
> B4 | (I S ! gelb 11
Z roms BERNED © OO GRNENN - 10
D ittt bt N 4 — 3
Anschluss der Abschirmung
—B LE-CA-O-B
T Antriebsseite
Controller-Seite Belegung
o (30.7) Stecker A1 — o (16.6)
o 237 | /e s NS Stecker C (142) s| [~
~ Stecker A2 5| A
Belegung < ~
1 2 7 T [
3 4 < T
" S | Tt
(13.5) -
g2 S [ || \ 5 \
i = == <
16 It}
(30.7) = L
(10)
Stecker B Stecker D
] Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A1 e Stecker C
U 1 rot 1
V 2 weil3 2
W 3 schwarz 3
. Belegung Belegung
Sl Stecker A2 ___Abschirmung __ D Stecker D
e I SRS e e a7 L
Masse-Anschluss A-1 1 i \ i \ t  schwarz 13
A B-2 1 — — t rot 7
A o :DOOOC: ~chwars 5
B B-3 1 ; i + __orange 9
B -y OO G - 5
Z B4 — — t geb i
Z romms BERNED © OO GRNENN - 0
D ittt bt N 4 — 3
Schaltkreis gﬁ;sg:r“g Anschluss der Abschirmung
Bremse (+) B-1 : C C C : rot 4
Bremse (-) A-1 ? t  schwarz 5
e a1 OO 1
Sensor (=) Anm) A-3 ? t _ schwarz 2
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5—

Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
e °’- B1 A1
Kabelldnge (L) [m] 2 Al
1 15 N A13
—H— JHl 1 .
3 2 || L B13 B3 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markderungs, Belegung Farbe  |Markierung Markderungs1
farbe farbe
. . Al hellboraun | m schwarz B1 gelb L rot
* L : AWG2
* Leitergrofe: AWG28 A2 hellbraun | & rot B2 heligrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | = m rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 heligrin | = schwarz B5 grau aEm rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 LI schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | ® B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbbraun | B E B rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
Al hellbraun | m & schwarz B11 gelb EEE rot
A12 hellbraun | @ W rot B12 hellgrin | m ® W | schwarz
A13 gelb UL schwarz B13 hellgrin | mm = rot
— Abschirmung
Zubehor: Stérschutzfilter-Set fir Servomotor
Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)
[E==] [==]
i a Il —
\ / | |
o]
(28.8) o 42.2

« Siehe Betriebsanleitung der Serie LECA® fiir Informationen zur Installation.

58

O
g



Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

(D Controller-Einstell-

Bestellschliissel

LEC-W2

software
Controller-Software

(2) Kommunikations-

(Auch in Japanisch und Englisch erhdltlich.)

— Inhalt

kabel (3 USB-Kabel [
I (A-mini B type) (e
..... {EA"-_”HI::E AT + b [t
H

Kompatibel Controllers/Endstufe

PC (1 Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel

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

Schrittmotor-Controller
Servomotor-Controller

serie LECP6
serie LECAG6

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows® XP (32-bit)
Windows® 7 (32-bit und 64-bit)

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Kommunikations-
schnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.

= FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version siehe

Beispiel Softwareoberflache

SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

Gy W Ei-E
Firtf] [0 [ome jeres
- U e e S
e b Paxsor Lgswd [N
L L1 L L 'y W ] oy
o
o L | e WMODR - * | mem oy
rop Dt
[ 5

L ires Fmillen Pevkiegl Padisaler I pow
waln - L L] -

EEEEEEEEEER

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fur JOG und gleichméBiges Verfahren

verwendet werden.

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"

i N P e | | e |
==l R
it s —
m— = e v
e M i
-
o . o
i e jE=———
e et 4 -
» _ = b —
fies=y ma o - |
—— = k] iav] |
ST - - - -
T T Ry - e mi - ey
i o CR—r—r
- " - - - -
ure -
- ==
— =]

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.
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Serie LEC c € e us
Teaching Box / LEC-T1

Bestellschlussel
Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option)
{ ) — | ohne
( Kabellange [m] S | mit Freigabetaste
| n * Verriegelungsschalter fir
JOG Testfunktion
Anzeige®
J |Japanisch h StoP_ptaSte
E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
* Die Anzeigesprache kann zwischen
Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
e Stopptaste Kabellidnge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
¢ Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
CE-konforme Produkte
Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb geprdft.
UL-konforme Produkte
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Daten
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No.
10G « JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
. M - JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Zurlck zur Ausgangsposition Test Ver, 1.4
Test e 1-Schritt-Betrieb Alarm Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
e Zuritick zur Ausgangsposition TB-Setting Ver. 2.5
« Anzeige der Achse und e — Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzdgerung, Bewegungsart MOD,
Schrittdaten-Nummer Schwellenwert, Schubgeschwindigkeit, Stellkratt, Bereich 1, Bereich 2, In-Position
Monitor * Anzeige von zwei au's.gewéhlten Monitor
Parametern aus Position, Anzeige Step No
Geschwindigkeit, Kraft — >19 p No.
Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
* Anzeige des aktiven Alarms (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Alarm
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden JO?} —
* Einstellung einfacher/normaler Modus | Zurtick zur Ausgangsposition
TB-Setting » Einstellung der Schrittdaten und JOG-Betrieb
Parameterwahl fir Test
Uberwachungsfunktion es
1-Schritt-Betrieb
Alarm
—— Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
|___ Wiederverbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter

60

O
g



Teaching Box Serie LEC

Normal Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P P - I Parameter Bewegungs-Modus
arameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
» Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV
nehmen) Schubgeschwindigkeit
* Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) In-Position
* Antriebstberwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung — Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - _
« Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
« Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) | Aysgangss_ignale Step no.
« Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
Ausgangklemme . .
+ Daten speichemn Eingangklemme _{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des _‘ Moni Ei T I|
Controllers, der fir die Kommunikation Test L L R
verwendet wird, speichern (vier Dateien JOG/Verfahren Monitor-Ausaanasklemmen
kénnen gespeichert werden, wobei ein 1 Zurlick zu ORIG _‘ gang |
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlm.ControIIer _ ALM Active ALM
L&dt die in der Teaching Box L Aktiver Alarm Anzei Ktiver Al
gespeicherten Daten in den Controller, der A flve. hnan der Alarm Alnzelgsa |tver arm
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme arm-nese
* Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.++) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei l6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.%%)
* Spracheneinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting » Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* Max. Verbindungsachse m LQD-Kontrast
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe .
Reconnect * Wiederverbinden Anzahl max. Antriebe
Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter
Freigabetaste Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
5 | o ﬁon) Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
P wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe
7 | Kabel Lénge: 3 m
005 8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).
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” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECAG6
LECP6

LEC-G

AC-Servomotor |
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

LECSL] ‘ [
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GW-Einheit

Serie LEC-G

Bestel

Ischlussel

C€ N

A\ Achtung

CE-konforme Produkte

Die Erfillung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LE mit dem
Controller der Serie LE 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 fiir SMC-Bauteile zertifiziert
werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensys-
temen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erfillung der
EMV-Richtlinie fur das Gesamtsys-
tem bestehend aus allen Maschinen

und Anlagen Uberpriifen.
UL-konforme Produkte
In Fallen, in denen

UL-Konformitat gefordert wird,
sind elektrische Antriebe und
Endstufen mit einer Spannungs-
versorgung Klasse 2 UL1310 zu

K= LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle e

M.|12

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montage

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

B LEC-

Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen.

CG[1

L g

Kabeltyp 0—‘

l 4

Abzweiganschluss

1 Kommunikationskabel Kabelldnge
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0.3m
L 0.5m
1 im

LEC-CGD .
Abzweiganschluss I ;

g

i
=

- =

i

Kommunikationskabel '9

e, Y

—-4
4

Kabel zwischen

verwenden. Verzweigungen
EIEHTEEE LEC - CGR
Technische Daten
Position LEC-GMJ201 LEC-GDN1C LEC-GPR1O LEC-GEN1CO
verwendbares | Feldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm. 1) Ver. 2.0 Version 2.0 VA Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] | 120 K/625 /2.5 M 125 k/250 /500 k | 93.75 k/187.5 K/500 k/ 10 M/100 M
/5M10M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei Anm-2) — EDS-Datei GSD-Datei EDS-Datei
Technische 4 Stationen | Eingabe 896 Punkte
Daten . belegt 108 Worter | Eingabe 200 Bytes (186 benutzt) |  Eingabe 57 Worter Eingabe 256 Bytes
E/A-Bel b h
Kommunikation /A-Belegungsbereic (8- | Ausgabe 896 Punkte | Ausgabe 200 Bytes (186 benutzt) |  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 (Zubehdr) Stecker (Zubehdr) D-sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V] A™™ ©) 24 VDC £10%
. nicht an die Teaching Box angeschlossen 200

Leistungsaufnahme [mA] an die Teaching Box angeschlossen 300

EMG-Ausgangsklemme 30VDC 1A

Technische Daten

verwendbare Controller

Serie LECP6, Serie LECA6

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A%

115.2 k/230.4 k

Controller

max. Zahl der Controller,die angeschlossen werden kdnnen -4

12

| 8 Anm. 5)

5

12

Zubehoér

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsstecker

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-10 bis 60

(nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g] Ausfiihrung fiir Schraubenmontage 200
Ausfiihrung fiir DIN-Schienenmontage 220
Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.
Anm. 2) Sie kénnen die einzelnen Dateien von der SMC-Webseite http://www.smc.de herunterladen.
Anm. 3) Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115.2 kbps ein.
Anm. 4) Die Kommunikations-Ansprechzeit betragt fir 1 Controller ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Fur die Verwendung mit Schrittdateneingabe 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.
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Gateway-Einheit Serie LE C'G

s
%
3
g
Richtlinie fur die Kommunikations-Ansprechzeit =
Die Verzdgerungszeit zwischen der Gateway-Einheit und den Controllern ist je nach Anzahl der an die Gateway-Einheit
angeschlossenen Controllern unterschiedlich.
Details zur Ansprechzeit finden Sie im unten stehenden Diagramm. >
400 5 E
350 — g
2 300 £
% 250 - 3 —
g | i S
S 200 -4 o
: ~ :
é: 150 E g
100 /r/ ” i
-
A
500/
0 = Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen der
1 2 3 4 . 5 6 7 8 9 . 10 1.1 .12 Gateway-Einheit und den Controllern. L
Anzahl der Controller, die angeschlossen werden kdnnen (Einheit) | pie Verzogerung des Feldbusnetzwerks ist nicht inbegriffen.
o
36
Abmessungen ]
=
Schraubenmontage (LEC-GCICI0)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0 verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™ (?
(85) (35) (85) (35) 8
82 045 | 3 82 L — 31 -
q  firGehdusemontage \ 1 fur Gehdusemontage
-
(=8 o
o (&]
w
. Bi -l
N = N
SE Tl .- Sp 5 o
W O
EH
E- T
! 18.2 ‘ 18.2 >
45 4.5 w
fir Gehdusemontage fir Gehdusemontage ~
S
verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™ 2
IS
(87.9) (35) 85 (35) (S —
82 245 | 31 82 045 | 3 o
1 fiir Gehdusemontage 1 fur Geh&usemontage ]
e e (&)
<
L d (5
S >
17]
5] e -
d d[cll]e=
fi
= ol & - ol ™ — L
s £l © Bl o ".;_ & —
= - - &L |:|
E 8
&S
|
E I
L= -
‘{ 18.2 ‘ 18.2 5=
4.5 4.5 £%
fur Gehausemontage fir Gehéusemontage g8
o &5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Serie LEC-G

Abmessungen

DIN-Schienenmontage (LEC-GIICID)
verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0 verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™

(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31

64.2
64.2

T

170
152.2
oo

170
152.2

Toone])

% Vo Bolla  BW

[

.

1 1

187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

_187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

35
193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

£
"
u
g &

(95) & ‘ Y e (95) & |

# DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm) * DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)

verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31

T

170
152.2
161
=5}
170
152.2

161

T

193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

_187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

_193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
_187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

(98)

* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm

# DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)

DIN-Schiene L
AXT100-DR-0I 75 12.5 (Abstand 5.25
= Fur O, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. A 1
Siehe 0. g. Abmessungen fiir die Montageabmessungen. 8|8l - [ceRerResResResResRasRasNes!
0
125 |7
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 | 35| 48 |605| 73 |855| 98 |1105| 123 (1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285.5| 298 |310.5| 323 | 335.5| 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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L] L] a
Programmierfreier Controller .
=)
o
=
Serie LE F 1 !
m E
: S
el 2 |
[OF £
Bestellschlussel S
S
]
LECP1|P(1| |-[LEY16B-100 £
‘l' |_l =10
o)
Controller l Option Bestell-Nr. Antrieb @ E
kompatibler Motor — [Schraubenmontage (Angr Kabelspez!fikationen und An_t_riebsoptionen) .|
- - Beispiel: Geben Sie [LEY16B-100] fur
[P ] Schrittmotor ] D Anm. 2)| DIN-Schienenmontage LEY16B-100B-R16N1 ein
Anm.2) DIN:Schiene st it nbegifen. Wenn bei der Bestellung der Serie LE die —
; e Bitte getrennt bestellen. —
Zahl der Schrittdaten (Positionen) g Ausfithrung mit Controller gewéhlt wird, ©
[ 1] 14 (programmierirei) | o E/A-Kabelldnge [m] muss dieser Controller nicht bestellt werden. <g
" = ohne Kabel 00
Parallel-E/A-Ausfiihrung ¢ 1 15 L L
N NPN 3 3 -1
P PNP 5 5
Q
AAchtung Der Controller wird als einzelne [$)
CE-konforme Produkte Einheit verkauft, nachdem der E
Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEY mit dem P :
Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des eptSPreChende kompatlble Antrieb
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus elngestellt wurde. —
diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter . .
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der Ste”_en Sie S'Ch_er’ _dass die C(_)ntrc_)”er' ?5
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberpriifen. Antriebs-Kombination kompatibel ist. w
UL-konforme Produkte -l
In Féllen, in denen UL-Konformitéat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer | * Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden. dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer <
Webseite http://www.smc.de/ herunterladen. o
Technische Daten 3
. -l
Technische Daten (Standard)
Position LECP1 M
kompatibler Motor Schrittmotor
Anm. 1) Versorgungsspannung: 24 V DC +10%, max. Leistungsaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm- 2)
Spannungsversorgung "™ .
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse] >
Paralleleingang 6 Eingange (Optokoppler) w
Parallelausgang 6 Ausgange (Optokoppler) -
Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E)) 5
kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung) °
Speicher EEPROM E
LED-Anzeige LED (gruin/rot) jeweils g (
7-Segment-LED-Anzeige A 3) |1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot), die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (“10” bis “15” in Dezimalzahlen werden als “A” bis “F" angezeigt) 2
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 4) &J
Kabelldnge [m] E/A-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20 (O]
Kiihlsystem Luftkiihlung >
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren) I'_IIJ
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. 8
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten. w
Anm. 3) “10” bis “15” in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt. -

Dezimalanzeige

c
10 11 12 13 14 15

Hexadezimalanzeige A b c d E F

Anm. 4) gilt fir Motorbremse
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Serie LECP1

Controller-Details
Nr. | Anzeige Beschreibung Details
® PWR  |LED Spannungsversorgung Spannungsversorgung ON/Servo ON : leuchtet grin
Spannungsversorgung ON/Servo OFF : blinkt griin
—1 ® ALM Alarm-LED mit Alarm : leuchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
Andern und Schutz des Modusschalters

® B Abdeckung (nach dem Andern des Schalters)

@ @ = | Fa Funkionserde) | ot e iter ess.ScheBen Si oas Erdungokabel an)
® — Modusschalter Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Halteposition, der durch (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen
@ MANUAL manuelle Forwértstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren

/® manuelle Rickwértstaste| Im Handbetrieb rlickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren

/@) a SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar

...I/ 7 Rilckwarsgeschwindigkeits-Schalter | 16 RUckwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar
; @3 ACCEL Vorwartsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfiigbar

Rilckwartsbeschleunigungs-Schatier| 16 Ruckwaérts-Beschleunigungsschritte sind verflgbar

@5 CN1 Spannungsversorgungsstecker| Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen

/@ W) CN3 Encoderanschluss | Den Encoderstecker anschlieBen

CN4 E/A-Stecker Das E/A-Kabel anschlieBen

Montageanweisung

Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP1LI[-[])

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

Einbaulage :>H
1_

2. Erdung
Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
wie unten gezeigt mit der Mutter fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

AR

Controller

Anm.) Bei Verwendung einer GréBe von 25 oder mehr der Serie LEY muss zwischen den Antrieben ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein.

A\ Achtung

BaugréBe
Endbreite L: 2.0 bis 2.4 mm
Endstarke W: 0.5 bis 0.6 mm

W]

* M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu verhindern.
* Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positionsschalters p
und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Schalters (1) auf (4.

vergréBerte Ansicht des Schraubendreher-Endes
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Abmessungen

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Schraubenmontage (LECLI1[ILI-[])

85

DIN-Schienenmontage (LECL1[ICID-[])

85 11.5

24.2

CN4-E/A-Stecker

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

133.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

38
36.2
© 18.1 9254.5“
< Gehéausemontage
2 3 g
45
Gehausemontage
38
36.2
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” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG
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LECA6
LECP6

|
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AC-Servomotor
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Serie LECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1).

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fir LECP1

x Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) ist ein Zubehorteil.

Spannungsversorgungskabel fir LECP1 (LEC-CK1-1)

Anschlussbez. | Kabelfarbe Funktion Angaben zur Funktion
oV | blay | 9emeinsame | M24V-Klemme/C24V-Kiemme/BK @% ] 2 [ % @
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
. | Motor- Motor-Spannungsversorgung (+),
M24V' | weiB | spamungsiersorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung (+),
24V braun Spannungsversorgung (+)| mit der der Controller versorgt wird.
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

Parallel-E/A-Anschluss: CN4

* Wenn Sie eine SPS 0.4. an den CN4 parallelen E/A-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das E/A-Kabel (LEC-CK4-[J).

# Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-E/A (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen
Sie die Verdrahtung unter Bericksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fiir E/A-Signal CN4 fiir E/A-Signal
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ouTo 3 —Last}
outt | 4 ouTt | 4 |—Iast}
ouT2 5 ouT2 5 —Last}
0ouUT3 6 0ouUT3 6 —{Lest}
BUSY 7 BUSY 7 —Last}
ALARM | 8 Last ALARM | 8 (—Last]
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 "ni— —7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 13 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss der 0 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
- Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 |  Beispiel: (Betrieb fur Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO bis IN3 Beispiel: (Verfahrbefehl fur Position Nr. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
OFF ON OFF ON *ALARM Anm) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Waéhrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der
RESET Position, bei der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Alarm-Reset
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF®: ON

Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF@®: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl ouT3 QouT2 OUTH ouTo

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

2 @) @) [ ] @) 2 @) @) [ ] @)

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

4 @) [ ] @) @) 4 @) [ ] @) @)

5 @) [ ] @) [ ] 5 @) [ ] @) [ ]

6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)

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

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

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

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

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

13 (D) [ ] [ ] @) [ ] 13 (D) [ ] [ ] @) [ ]
14(E) [ ] [ ] [ ] @) 14(E) [ ] [ ] [ ] @)
Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ] Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ]
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

S
z
3
[
=)
o
Signal-Timing L=
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
_____________ 24V
Spannungsversorgung .INO 3 alle ON' oV >
oo emmmoono L
—

, booN ON
Eingang INO-3 .“ I I OFF

S
o
£
: A ON =
BUSY 4 <
S S I_ OFF ] —
-. £ i
Ausgang | OUTO-3 | |;; 2
-. 7 £
1 ;S 8
* ALARM R 5|9
7 i o| 3
Bremse Y Wi 1 | Losen 1
T \y 1 | Halten
Geschwindigkeit : : 0 mm/s ——
'-I\-la_c_h_aér- ON -6o_n_lr_o_IIersys-te_r;]_lﬁﬁ&ﬁs_@rﬁﬁa_, '.' E ©w©
----------------------------------- * Zuriick zur Ausgangsposition ,- ! < o
{ Die Ausgangssignale fir OUTO, OUTH, _OUT2 OUT3 $ind ON, | 88
1 wenn die Riickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist. E T
« “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
Q
2
(2) Positionieranwendung (4) Stopp durch STOPP-Signal _
Spannungsversorgung 24V Spannungsversorgung 24V
ov oV -
, ON ON o
Eingang | INO-3 |/ '/ OFF INO-3 OFF O
oA — oN Eingang L_IIJ
0ouTo-3 A/ : STOPP
A /J 7 I/.' OFF
usgang U H
BUSY i - ouTo-3 ON E
— — i . OFF o
Bremse ‘ ': : Losen Ausgang BUSY Ll
i i Halten .|
Geschwindigkeit ,' I 0 mm/s ¥
Positionierbetrieb | 1 Loésen
o Bremse |
_______________________________________j i_____ Halten >
'Dle Ausgangssignale OUTO0-3 sind ON im selben' 1 Ll
:Status wie die Eingangssignale INO-3, wenn dle: ,," |
,_Ii'?in_o_rle_rtjTg_;_zﬁkzg_;_e_ss:tﬂ_o_s_s_ﬂEt_ __________________ E Geschwindigket Stopp durch STOPP-Signal 0 mm/s o
im Positionierbetrieb. °
IS
(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen) 9
[}
24V 0
Spannungsversorgun ™ Y
pannung gung oV (5) Zuriicksetzen des Alarms Q
ON iAlarm-Reset! Y
wos __ [777] o [ oemfes o >
Eingang i A Eingang | RESET I | w
p ! . ~ OFF -
RESET i i I I e
\ . ON
v 5 A * ALARM | |
OUTOo-3 - i AN ON uegang | FARARR e OFF
- L OFF 1 Alarm aus - ——
Ausgang \h « 0 T
BUSY . = “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. D
— : . 8
Bremse ; Losen 1T
i Halten |
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wihrend 0 mm/s é E
des Positionierbetriebs. 2
g2
o 5
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Serie LECP1

Optionen: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor, Standardkabel

1 . Controller-Seite
LE-CP- _| | LE-CP-g/KabeIIange: 15,3,5m SeckerC_ (142)
(Klemmen-Nr.) 1 'Ei 2 _Antriebsseite @ i
" 5T 6 13. — E— ~
Kabelldnge (L)[m] ' (13.5) .’:[ \i
1 15 N T
3 3 15 R4 16 Stecker A
(10) (30.7)
S > 8B
8 8* LE-CP-AclKabeIIéinge: 8,10,15,20 m Controller-Seite
A 10* (+ Fertigung auf Bestellung) - SteckerC  (14.2)
(Klemmen-Nr.) _ Fi=3] _Antriebsseite S Y (Klemmen-Nr.)
c 20 S J— A1 B1
= wird auf Bestellung gefertigt .':[ : ; 2; ;
(nur Robotickabel) gef— D — — 5 A6 B6
8 — ||
5 ~ 14.7
Kabeltyp 16 (307 | KA ] L Stecker D (11) (14.7)
_ Robotickabel
(flexibles Kabel) Schaltkreis KIS;QQ(ZT'L\”' Kabelfarbe Klg‘rg(r;rll(:r:-élr.
S Standardkabel A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 griin 3
COM-B/- A-3 blau 4
__Abschirmung _ _ Kabelfarbe NGO
Vce B-4 AN ’\\ braun 12
GND A-4 ,-l | XXX ,-l | schwarz 13
A B-5 4 4 rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 + :CCCC + orange 9
B A-6 . J’l . N ,’l schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, 1w 3
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor, Standardkabel
1 -
LE-CP- -B _| | LE-CP-g/KabeIIange: 15,3,5m
- Antriebsseite _ Controller-Seite
. (Klemmen-Nr.) SteckerA | SteckerC  (14.2) (Klemmen-Nr.)
Kabelldnge (L)[m] 1 =1 0 < e A1 =B
1 15 5]5 6 (13.5) EI L ! L A6 !EM B6
3 2 ) llir > g —T— , ‘ A1 B1
J 5 15416 T Sk S - 83
6 v () L@07) = g L (14.7)
A 10" LE-CP- §2/Kabellange: 8, 10, 15,20 m
¢ .
B 15 (* Fertigung auf Bestellung) ,
C 20* Antri ) _ Controller-Seite
ntriebsseite &l © _—
= wird auf Bgstellung gefertigt (Klemmen-Nr.) Stecker A ‘g 3 Stecker C (14.2) (Klemmen-Nr.)
(nur Robotickabel) 1 =2 . — ~ —
=~ T — A1 IE“I B1
) ) S5Te=re Syl |7 1 A8 Ll-B6
mit Verriegelung . = N A1 B1
und Sensor 17 s - A ! A3 B3
Kabeltyp Loy k8 g L vy
Robotickabel . Klemmen-Nr. Klemmen-Nr.
— | (flexibles Kabel) Schaltkreis | "stecker A Kabelfarbe |"sicker G
A B-1 b 2
S Standardkabel A A o 1
§ B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
__Abschirmung _ _ Kabetfarbe | GEOOT "
Vee B-4 r N braun 12
GND A4 — XXX — schwarz 13
A B-5 + + rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 t T orange 9
B A-6 . J’l >OOO< . N /’l schwarz 8
777777777777777777 - — 3
Schaltkreis K'g:‘;c’;(i’;'BNr'
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE. | Sensor () Anm) A-3 XXX blau 2
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Optionen

Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

=

(13.3)

(35)

(26)

(60)

(1500)

Anschlussbezeichnung| Abdeckungsfarbe

Funktion

oV

blau

gemeinsame Versorgung (—)

M24V

weil3

Motor-Spannungsversorgung (+)

Ca24v

braun

Steuerungs-Spannungsversorgung (+)

BK RLS

schwarz

Bremse (+)

I/O-

Kabel

LEC-CK4-

Kabelldnge (L)[m]

1 1.5

3 3

5 5

(1)

Controller-Seite

= LeitergroBe: AWG20

SPS-Seite

—_——

S=—N

e

=

(30)

(27.9)

(L)

Y

Klemmen-Nr. |Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe Funktion
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb u schwarz OouTo
4 gelb u rot OuUT1
5 hellgriin u schwarz ouT2
6 hellgriin u rot OuT3
7 grau u schwarz BUSY
8 grau u rot ALARM
9 weif3 u schwarz INO
10 weil3 u rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun HE rot IN3
13 gelb [ B schwarz RESET
14 gelb LN rot STOPP

« Parallel-I/O-Signal ist im automatischen Modus guiltig.

O
g

= LeitergroBe: AWG26

71
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Y W {Modellauswahl

” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECA6
LECP6

LEC-G

AC-Servomotor |
” LEY W LECPA N=e{2d!

LEYG

[

LECSL] ‘ [

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ .




Schrittmotor-Endstufe C € o\
C us

Serie LECPA

Bestellschliissel

DACIUNG LECP|[API1]_ |-[LEY16B-100

(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie . l
wurde  geprift, indem  der Endstufenausfiihrung Endstufenmontage
rer:ﬁktrz;zcnr:e égrt]?:)lljle?erdgf ngei AN _Impulseingang-Ausfiihrung (NPN) Schraubenmorgage
LECPA kombiniert wurde. AP __|Impulseingang-Ausfiihrung (PNP) D Anm) | DIN-Schienenmontage
Die EMV ist von der Konfiguration l Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen
der Systemsteuerung des Kunden - 2 : : :
und von der Beeinflussung E/A Kabellange [m] Bitte getrennt bestellen.
sonstiger elektrischer Gerdte und | . |mpulseingang kann nur mit = o1hr;e Antriebsausfiihrung ¢
Verdrahtung abhangig. Aus diesem | pjffarenzsignal verwendet werden. 1 - — - .
Swdﬁk:t?.n. die EffurthlJng (:ﬁr Mit offenem Kollektor kénnen nur 3 3* (AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
-hichtlinie nic ur 1.5 m-Kabel verwendet werden. 5 5" Beispiel: Geben Sie “LEY16B-100” fur

SMC-Bauteile zertifiziert werden,
die unter realen Betriebshedingun-
gen in Kundensystemen integriert

sind. Daher muss der Kunde die * Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiinrung mit Controller wéhlen ist es

Erflllung der EMV-Richtlinie fir nicht notwendig, diesen Endstufe einzeln zu bestellen.
das Gesamtsystem bestehend aus

LEY16B-100B-R1AN1D ein.

llen Maschi d Anl 4 . N

dopitten Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der
@ FEuh;l 3'; ,Lrif?F,’A S,etrig Erflﬂ"tunlg tder entsprechende Antrieb festgelegt wurde.

-Richtlinie mit der Installation . . . . . . . .

eines Storschutzfilter-Sets gepriit Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. |

LEC-NFA). Siehe Seite 78 fir d L e

(Sw,schuéﬁ“:_:et.el ¢ uéieﬁ: Ube"rprufen Sievor der Inbetriebnahme folgendes: |

LECPA-Betrigbsanleitung ~ fiir () Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. ~ ——===-"""

Informationen zur Installation. : ; . ilds tibereinsti LE'I'“I&B—WII
UL-konforme Produkte ~ P|ese r?uss rrm der qes Controller Type.nschnlds Ubereinstimmen.
In Féllen, in denen UL-Konformitat () Uberprifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt _'_m
gefordert wird, sind elektrische ist (NPN oder PNP).
Antriebe und Endstufen mit einer @
Spannungsversorgung  Klasse 2 - J
UL 1310 zu verwenden. * Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de

Technische Daten

Position LECPA
kompatibler Motor Schrittmotor
Spannung: 24 VDC £10%
Spannungsversorgung Anm. 1) max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Entriegelung]
Paralleleingang 5 Eingénge (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)
Parallelausgang 9 Ausgange (Optokoppler)

max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)

Impulssignalei
mpulssignaleingang Takt-Takt oder Takt-Richtung

kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (Encoderaufldsung: 800 Impuls/Umdrehung)
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (jeweils griin//rot)

Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)

E/A-Kabel: max. 1.5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal)

Kabellénge [m] Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natirliche Luftkihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 120 (Schraubenmontage)140 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
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Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

=
[
z
3
3
Montageanweisung L=
a) Schraubenmontage b) DIN-Schienenmontage(LECPALILID-[])
(LECPADD-D) (Installation mit DIN-Schiene)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) _ E
DIN-Schiene ist verriegelt g |
Erdungskabel \Erdungskabel Erdungs- £
. | | E
Einbaulage :> | a 5
Gp— r— 2
© : o £
| 2lo
! DIN-Schiene |3 [ >=
1 17]
! -
E | E i
({e]{e]
! <
! 00O
| =
o | e —
Einbaulage |:: > | :
g I A 8
-l
DIN-Schienen-Anbausatz -
i A
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur 8
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. |
Anm.) Zwischen den Endstufen muss ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein. <
o
2
DIN-Schiene L -
125 5.25
AXT100-DR- (Abstand) ——
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. o PPN NN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 74 fir Montageabmessungen. 2] R s i i i i
"
1.25
L-Abmessungen [mm] . _ -
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 € 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 %
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5 g
> —
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35! 36 37 38 39 40 $
L 273 | 2855 | 298 | 310.5 | 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5 O
“lo
>=
17]
-
DIN-Schienen-Anbausatz e —
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben) %
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden. 8
-l
£3
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Serie LECPA

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECPALI-[])

66 35
Spannungsversorgungs-LED grin 04.5

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschal@\ fur Gehdusemontage

d; w (fur Schraubenmontage)

1.2

Alarm LED (rot)
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)
/
1 ]
CN5 1/O-Stecker | e
L1
Yol (o] (o2} —
N — o (|
CN4 Schnittstelle Lo =
|1
CNB3 Encoder-Stecker dbrs
)
@ © 20V
CN2 Motorstecker
— % 3 S
{ CN1 Spannungsversorgungsstecker '/ N \
04.5
fur Geh&usemontage

(ftr Schraubenmontage)

b) DIN-Schienenmontage (LECPACIID-[T)

76

wW
(5]

dlp
o f’@g

Y\
L/

39.2

g
2

=3 ol

35

Sire
=

148.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
148.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

i

142.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

142.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)
109
Fﬂj gl g |

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Verdrahtungsbeispiel 1

Spannungsversorgungsanschluss: CN1| « Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung flir LECPA (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind

ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24V
Cc24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt

74 ZSNC




Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

=
[
=
(7]
3
3
Verdrahtungsbeispiel 2 =
P —
1/0- . * Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-J).
’ Parallel-l/O-Anschluss: CN5 # Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Beriicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor. >
LECPANLCICI-CI(NPN) LECPAPLICI-CI(PNP) |
CN5 Spannungsversorgung CN5 Spannungsversorgung ‘g -
24 VDC+10% 24 VDC+10% I
Funktion Pin-Nr. | -v=--m=--- : fiir E/A-Signal Funktion Pin-Nr. | -v=--m=-- : fiir E/A-Signal =
COM+ 24V 1 i { COM+ 24V 1 i { %
COM- ov 2 COM- oV 2 (2]
NP+ Impulssignal 3 NP+ Impulssignal 3 §
_ i . : ]
NP: Impumspnal 4 Anm. 1) NP- Impubspnal 4 Anm. 1) IS
PP+ Impulssignal 5 PP+ Impulssignal 5 <>3 G
PP-— Impulssignal 6 PP— Impulssignal 6 'q') >_
SETUP | Eingang 7 SETUP | Eingang 7 e
RESET | Eingang 8 RESET | Eingang 8 -
SVON Eingang 9 SVON Eingang 9
CLR Eingang 10 CLR Eingang 10
TL Eingang 11 {Last}— TL Eingang 11 Last (N
TLOUT | Ausgang 12 {Last — TLOUT | Ausgang 12 Last
WAREA | Ausgang 13 {Last —¢ WAREA | Ausgang 13 Last 2 g
BUSY Ausgang 14 @—< BUSY Ausgang 14 Last oo
SETON | Ausgang 15 {Last — SETON | Ausgang 15 Last L L
INP Ausgang 16 {Last —¢ INP Ausgang 16 Last el
SVRE Ausgang 17 {Last — SVRE Ausgang 17 Last
<ESTOP A2 Ausgang 18 {Last — <ESTOP Am.2|  Ausgang 18 Last o
<ALARM 2] Ausgang 19 {Last —¢ “ALARM Am.2)  Ausgang 19 Last 1
AREA Ausgang 20 {Last — AREA | Ausgang 20 Last 8
Ose Ose |
Fe 055 FG 0.5-5
Anm. 1) Siehe "Detailansicht der Impulssignalverdrahtung" fir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. -
Anm. 2) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.) Ausgangssignal ?5
Eingangssignal Bezeichnung Details w
Bezeichnung Details BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist |
COM+ | Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung filr das Eingangs-/Ausgangssignal SETON Ausgabe bei Riickkehr in die Ausgangsposition
CoM- Anschluss Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition <
SETUP Befeh fiir die Riickkehr in die Ausgangsposition SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist o
RESET zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebes *ESTOP Anm. 3) keine Ausgabe bei Befehl fiir EMG-Stopp O
SVON Befeh! fir Servo ON *ALARM Anm. 3) keine Ausgabe, bei Alarm L
CLR Abweichungs-Reset AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs -
L Signal fir den Schubbetrieb WAREA | Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA|  —
TLOUT Schubbetrieb aktiv => Ausgang geschaltet
Detai Iansicht der Im pu Issig nalverd rahtu ng Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
- _
* Positioniereinheit mit Differenzialausgang w
| | =
Positioniereinheit o ! Endstufe innen 5
‘ ‘ 2
NP+ - g
NP- 15“9@ Ji“‘iﬁ&: T
120 Q $
PP+ 2
PP 1o R o
= >
L L 120 Q 11}
-
¢ Positioniereinheit mit Open Collector
. e N—
Spannur:}gsversorgung Impulssignal Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten.
Positioniereinheit D
Endstufe innen n
M N Spanr:]r‘;gls;/;;izgung Strombegrenzungswiderstand (&)
= Ll
~ - 1k j‘: T 24 VDC +10% 3.3 kQ +5% (min. 0.5 W) -
Or—— : — 5 VDC 5% 390 Q +5% (min. 0.1 W)
StrombegrenzurGswiderstand R 120 Q > @
Anm.) PP+ s 2
= £ 2
1kQ J{: 25
/7l‘\ O PP— e é% =
120Q g8
o &5

Strombegrenzurﬁswiderstand R
Anm.)

uu“+

O
g
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Serie LECPA

Signal-Timing
I .
Riickkehr zur Ausgangsposition
Spannungsversorgun 24V
9 9 9_' oV
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM II‘.‘
*ESTOP ! \‘
Geschwindigkeit :: + 0 mm/s
Riickkehr zur Ausgangsposition E ‘.‘

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Grundparameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

+ “*ALARM” und “*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Positionierbetrieb

Schubbetrieb
ON ON
TL I
; Impulssignal OFF OFF
Eingang puissig Eingang
Impulssignal " “““““““““ | I |
ON ON
TLOUT
OFF —I OFF
Ausgang | BUSY ' Ausgang | BUSY
INP A INP i
i i
i H
! [N}
! [}
I \ T
Geschwindigkeit + “ 0 mm/s Lo !
e ; Geschwindigkeit  =— T 0 mm/s
Positionierbetrieb :,' -‘ Schubbetrieb ". ‘.‘
fm e mm e mm e mm i mmm e mmm e mm e e mm e | Jm m e e mm e mm e mm H P '
iWenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Schrittdaten E i Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV”
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. H

E der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein.

Anm.) Wenn der Schubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorliegt, kann der bewegliche Teil des Antriebs pulsieren.

Eingang | RESET I | SI:F
A ON
Ausgang | *ALARM I I OFF

= “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Zubehor: Antriebskabel

Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP-3/ Kabellange: 1.5, 3,5 m

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14.2)
1= 2 Antriebsseite 5 Belegung
Kabellédnge (L)[m] 51 6 (135 = -~ ! Al e B1
1 15 142 ":I:L\ ‘ £ | AGI B6
ol ~ == .
3 3 5 &E'I 6 Stecker A (147)
5 5 (10) (30.7) L .
8 8* 8B .
A 0 LE-CP- x¢ / Kabelldnge: 8,10, 15,20 m
A ller-Sei
B 5 (* Fertigung auf Bestellung) Controller Seite __
C 20" Belegung . Stecker C (14.2)
12 Antriebsseit e F
* Fertigung auf Bestellung 56 L fmrienssete 8 = Belegung
(nur Robotic-Kabel) < Al~=—=mrB1
(13.5) ~ I iF
= . A6 B6
Kabel-Modell ® @ £ -
— | Robotic-Kabel @07) | SeCerA & Stecker D ) (14.7)
(flexible Kabel) e — e
S Standard-Kabel Schaltkrels | gyecker A A Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Bel
___Abschimung ___ Fatbe | gioceerd
Vce B4 | - r t  braun 12
Masse-Anschiuss| A4 1 i | i | {  schwarz 13
A B-5 ? ? rot 7
A res BN EEED O O O GRS z
B B6 1 : + : + i orange 9
B A-6 ! — ! 7 ¢ schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, . 5
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
1 -
LE-CP-|(1|-B —| | LE-CP- 3/ Kabellinge: 1.5, 3,5 m
T Antriebsseite Controller-Seite
Kabellinge (L)[m] Belegung — Stecker A g Stecker C (14.2) A1BlegngB1
1 15 1= EI = | 3 L]
3 3 ST 6(ss) =t L [ = aedE il Be
" ST A B1
5 5 st —T = . ‘ e A3@BS
8 8* (30.7) Stecker B 3 L (11) (14.7)
A 10* 8B . .
B 15+ LE-CP- x¢ / Kabellange: 8, 10, 15, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)
C 20* ) ) Controller-Seite
Antriebsseite —~ _—
* Fertigung auf Bestellung Belegung SteckerA @ 8 Stecker C (142 Belegung
ic- Q| —,
(nur Robotic-Kabel) 1_6=2 _ —— 2 Al4F—=1-B1
El==] ~ % [
STeye = T 5t | A6 M B6
mit Bremse und Sensore . S —
= Al B1
1 o | § [
ST o s
tecker 8
Kabel-Modell & @7 [/ = L (14.7)
Robotic-Kabel . Belegung Belegung
— Schaltkreis Farbe
(flexible Kabel) L S‘e;‘jffA o Stec;ef ©
S Standard-Kabel é Q-; rot 2;
- orange
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A3 blau 4
__Abschirmung ___ IR S
Vce B-4 7 - 7 : braun 12
Masse-Anschluss A-4 i + i + schwarz 13
A B-5 rot 7
A A-5 ' ‘ ' ‘ schwarz 6
B B-6 } 1 ; 1 orange 9
B A-6 . i \7’/ schwarz 8
Schaltkreis | Belegung | 7T — 2
Stecker B
Domeel) B4 OO 2 :
Bremse (=) A-1 1 ¢t schwarz 5
o 8 OOt ;
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE. [ Sensor (-) Anm.) A3} t blau 2
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Serie LECPA

Options
1/0-Kabel
LEC-CL5-|1
IlO-KabeIausfﬁhrungl l I/0-Kabellénge (L)
3

[ L5 | fur Serie LECPA |

1.5m
3 3m*
5 5m*

* Bei einer Positioniereinheit mit Open
Collector kann nur eine Kabellange

von 1.5 m verwendet werden.

N

: N §

‘ (25), |, (10) (40)

© (45)
100 £10

Storschutzfilter-Set

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung)

LEC-NFA

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

[—] [—]
G
3 —
(42.2) (28.8)

(12.5)

« Siehe Betriebsanleitung der Serie LECPA fiir Informationen zur Installation.
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Pin-Nr. | “eE0% | | o | |PNE| e | kg fae

1 |hellbraun| m schwarz 12 |hellbraun| mm rot
2 |hellbraun| m rot 13 gelb Hm |schwarz

20 19 3 gelb W [schwarz 14 gelb mm | o
B8 4 gelb ] ot 15 | hellgrin | mm |schwarz

| |BE 5 |hellgrin | m |schwarz 16 | hellgrin | mm | rot
< |gs 6 |hellgrin | m rot 17 grau mE [schwarz

512 7 grau u schwarz 18 grau L1 rot
2 1 8 grau u rot 19 weil3 m W [schwarz

9 weil3 m [schwarz 20 weil [T

Anzahl der Adem| 20 10 weif3 L rot Ose .
AWG-GroBRe 24 11 |hellbraun| mwm |[schwarz 0.5-5 grun




Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

(1 Controller-Einstell-
software

(2) Kommunikations-

kabel (3 USB-Kabel

Kompatibel Controllers/Endstufe

l (A-mini B type) i =
..... {EA"-_”HI::E T [t

Bestellschliissel

LEC-W2
Controller-Softw;r

(auch in Japanisch und Englisch erhéltlich.)

%»} Inhalt
PC (D Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel
(3 USB-Kabel

(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Schrittmotor-Controller
Servomotor-Controller

serie LECP6
serie LECAG6

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows® XP (32-bit),
Windows® 7 (32-bit und 64-bit).

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Kommunikations-
Schnittstelle

USB 1.1' oder USB 2.0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= Fur Informationen zu Aktualisierungen der Version siche SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

Gy W E=-ER
Girid] (8 [omm feves
“ O e om| - | gmen
g Pamior e Lz
- ™ - m [ . i
- o e
aam SESES | wer lie REERS Tert D/

]
Bi. Beva 8 Geen  Pmiliien  Parhiegl P
sln - i 1 -

EEEEEEEEEER

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fur JOG und gleichméBiges Verfahren

verwendet werden.

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"

s P e | | e |
==l R
it s —
m— = e v
e M i
-
o . o
i e jE=———
e et 4 -
¥ _ — b -
fies=y ma o - |
—— = k] iav] |
ST - - - -
T T Ry - e mi - ey
i o CR—r—r
- " - - - -
ure -
- ==
— =]

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,

Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

% S\VC
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Serie LEC
Teaching Box / LEC-T1

Bestellschliissel

C € M

LEC-T1

-3

G

Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option) — | ohne
Kabelldnge [m] S | mit Freigabetaste
n * Verriegelungsschalter fir
JOG Testfunktion
Anzeige®
J |Japanisch h Stopptaste
E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
* Die Anzeigesprache kann zwischen
Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standardfunktionen ool Beschrelbung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
e Stopptaste Kabellidnge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
¢ Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)

CE-konforme Produkte

Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem

entsprechenden Antrieb geprdft.
UL-konforme Produkte

In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Daten
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No.
« JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
JOG . M - JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Zurlck zur Ausgangsposition Test Ver, 1.4
Test * 1-Schritt-Betrieb Anm- 1) Alarm Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzogerung
e Zurlick zur Ausgangsposition TB-Setting Ver. 2.
« Anzeige der Achse und Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzdgerung, Bewegungsart MOD,
Schrittdaten-Nummer Schwellenwert, Schubgeschwindigkeit, Stellkraft, Bereich 1, Bereich 2, In-Position
Monitor * Anzeige von zwei au_s_gewéhlten Monitor
Parametern aus Position, Anzeige Step No
Geschwindigkeit, Kraft — >19 p No.
Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden JO?} —
« Einstellung einfacher/normaler Modus Zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting » Einstellung der Schrittdaten und JOG-Betrieb
Parameterwahl fir Test A 1)
Uberwachungsfunktion €s - -
1-Schritt-Betrieb
Alarm
—— Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
Wiederverbinden (Ver. 1)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit der Ausfiihrung LECPA. Einstellparameter
80
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Teaching Box Serie LEC

Normal Mode
Aufbau der Meniipunkte
Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
¢ Testbetrieb Anm.1) TB-Setting Schubkraft
Test (max. 5 Schrittdaten spezifizieren Reconnect Trigger LV
und in Betrieb nehmen) Schubgeschwindigkeit
¢ Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) Anm-2) In-Position
* Antriebstberwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung Anm-2) — Basic
Monitor . EingangssignaI-Ube(_wachung Anm.2) ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - .
» Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung i:,?sggaannggsljfr:iz Letzter Step no.
+ Daten speichemn Eingangklemme _{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des . . .
Controllers, der fiir die Kommunikation Test _‘ Momtor—Emgangsmgnal|
verwendet wird, speicher (vier Dateien JOG/Verfahren _‘ Monitor-Ausaan sklemmen|
kénnen gespeichert werden, wobei ein — zurtck zu ORIG gang
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlin.ControIIer _ ALM Active ALM
Ladt die n der Teaching Box = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gespeicherten Daten in den Controller, der Aufzeich der Al 9
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme Alarm-Reset
* Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.+) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei I6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.#)
* Spracheneinstellung =
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting + Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung Anm. 1) Nicht kompatibel mit der
* Max. Verbindungsachse — LCD-Kontrast Ausflhrung LECPA.
» Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe Anm. 2) Die folgenden Signale
R . . Anzahl max. Antriebe sind nicht mit der
econnect * Wiederverbinden Passwort Ausfiihrung LECPA
Distance unit II(E?%TIESFIC.:LR -
—{ Reconnect Ausgang: TLOUT
Abmessungen

34.5

22.5

Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | stopptaste Dgrch Dr[]cken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

Freigabetaste

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten

5 (Option) Bgtrieb) dgr JOG-Testfunktion: Andere Funktionen,
wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.

6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe

7 | Kabel Lange: 3 m

8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).
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AC-Servomotor

i i | Seite 84 |
Elektrischer Zylinder T

Serle LE serie LEY-X5

\
Y W {Modellauswahl

LE

I

Motormontage
oben/parallel

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

Mit Fiihrungsstange

Serie LEYG

|
‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS ‘[

]

AC-Servomotor Endstufe

Serie LECS

it ]
E“”""" N

{ AC-Servomotor
LEYG

LECSL]

l'!'

Produkispezffische
Sicherheitshinweise
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Elektrischer Zylinder

serie LEY/LEY-X5
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast - Geschwmdlgkelt.] m berprifen Sie die Zykluszeit,

(vertikaler Transport)

Auswahlbeispiel
Betriebsbedingungen )
» Werkstuckgewicht: 16 [kg] ¢ Geschwindigkeit: 300 [mm/s]
* Beschleunigung/Verzégerung: 5000 [mm/s?] @ 40 ‘ ‘ ‘
35 ; f f
e Hub: 300 [mm] r S Gewindesteigung 3: LEY25[1C
X, 30
e Einbaulage: vertikaler Aufwérts- ;7,
Abwértstransport 52
>
- g % 2 Gewhdestei‘gung 6‘: LEY25[ 1B
" 815---. ---I
m Uberpriifen von Nutzlast zu Geschwindigkeit <Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm> § 10 :Ge‘ ind N T
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstiickgewichts und der Geschwindigkeit das geeignete > 5 . 152 LEY25) _4
Modell aus dem Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm aus. 1 I
Auswahlbeispiel: Die Serie LEY25B wird basierend auf dem Diagramm rechts vorlaufig gewahlt. 0 !
0 200 400 600 800 1000 1200
 Bei der Verwendung fir horizontalen Transfer muss auBen am Antrieb eine Flihrung installiert werden. Geschwindigkeit [mm/s]
Bitte berticksichtigen Sie bei der Modellauswahl die Seiten 92, 99 und 104 fir die horizontale Geschwindigkeit-Vertikalnutzlast-Diagramm
Nutzlast in den technischen Daten und die Sicherheitshinweise auf Seite 118. (LEY250])
Die Regenerierungsoption ist u. U. erforderlich. Siehe Seiten 86, 87 und 89 fiir die “Bedingungen fiir die Regenerierungsoption”.
Uberpriifen der Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels: g L
Zykluszeit E —
T wird aus folgender Gleichung ermittelt: > /
£ 1 al a2
[T=T1+T2+T3+T4[s]| 2 /,/ \
2
® Beschleunigungszeit (T1) und Verzdgerungszeit (T3) wird aus E
folgender Gleichung ermittelt: 3 N Zeit [s]
0]
[T1=V/a1[s]| [T3=V/a2]s]]
T1 T2 T3 |T4
e T2:
Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird aus folgender Gleichung ermittelt: L : Hub [mm] --- (Betriebsbedingung)
L-05V (T1+T3) V : Geschwindigkeit [mm/s] --- (Betriebsbedingung)
T2= v [s] al: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzdgerung [mm/s?] --- (Betriebsbedingung)
e T4:
Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie Motortyp, Last und Positionier- T1: Beschleunigungszeit [s]
ung der Schrittdaten abhangig und kann variieren. Berechnen Sie daher die Zeit bis zum Erreichen der eingestellten
Einschwingzeit bitte unter Beriicksichtigung des folgenden Wertes. Geschwindigkeit
T4 =0.05 [s] T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
o Zeit, in der der Antrieb bei konstanter
Berechnungsbeispiel: _ Drehzahl in Betrieb ist
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden: . . .
T3: Verzbégerungszeit [s]
T1 =V/a1 = 300/5000 = 0.06 [s], T3 = V/a2 = 300/5000 = 0.06 [s] Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter
L-05V(T1+T3) _ 300-05300(0.06+0.06) _ g, Drehzahl bis Stopp
T2= v = 300 =0.94 [s] T4: Einschwingzeit [s]
T4 =0.05 [s] Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt berechnet:
T=T1+T2+T3+T4=0.06+0.94 + 0.06 + 0.05 =1.11 [s]

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY25[ IB-300 gewahlt.
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Modellauswahi Serie LEY/LEY-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65) E
s
g
Auswahlverfahren =
Auswahlverfahren der Schubsteuerung
Bestétigen Sie die ’ Bestéatigen Sie die Querlast am - E
Schubkraft. Kolbenstangenende. gl
IS
%
Auswahlbeispiel o
i - S
Bet_r ebs * Anbaubedingung: horizontal (Schubvorgang) e Geschwindigkeit: 100 [mm/s] Vorrichtung g
bedingungen Slo
» Gewicht der Vorrichtung: 0.5 [kg] * Hub: 300 [mm] 31>
w
* Schubkraft: 200 [N] A\ < L
m Bestétigung der Schubkraft (Kraft-Umrechnungsdiagramm) 500 ——
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Einstellwertes der Schubkraft und der / 28
Schubkraft das geeignete Modell aus dem (Kraft-Umrechnungsdiagramm) aus. 400 yd 0o
Auswahibeispiel: AN L
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: Z 300 7 R
® Einstellwert der Schubkraft: 24 [%)] k5
@ Schubkraft: 200 [N] ¥ 200 e el Q
Daher wird das Modell LEY25B vorlaufig gewahit. i e O
100 ] H
m Bestétigung der Querlast am Kolbenstangenende o Gevindesteigung 2 LEVSCIAT | |
(Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende) 10 20 30 40 Y
Bestatigen Sie die zuldssige Querlast am Kolbenstangenende des Drehmomentgrenze/Befehiswert [%] %)
Antriebs: LEY160J, der basierend auf dem <Diagramm der zuldssigen Kraft-Umrechnungsdiagramm T}
Querlast am Kolbenstangenende> vorlaufig gewahit wurde. (LEY25[]) -
Auswabhlbeispiel: <
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: o
® Gewicht der Vorrichtung: 0.2 [kg]» 2 [N] 100 o
® Da der Hub des Produkts 200 [mm] betragt, befindet sich die Querlast _ |-_|IJ
im zulassigen Bereich. ez
s ~N p—
Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY25B-300 gewéhit. % é ~| LEY320
8 S 10
= >
o8
22 LEY250] w
© o
32 |
< =
o
1 o
0 100 200 300 400 500 600| (§
Hub [mm] 212, —
Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende 8
<
O
>
w
.|
e N—
[]
(/2]
O
w
-l
a3
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Serie LEY/LEY-X5

25, 32 Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Geschwindigkeits-VertikaInutzIast-Diagramm/Bedingungen fur die Regenerierungsoption

LEY25( 1 (Motor-Einbaulage: parallel, axial)

40
Gewindesteigung 3: LEY25[1C
30
2
Z 20
N Gewindesteigung 6: LEY25( 1B
2 16 f= = ==~ ===y
1
1
10 + Gewindesteigung 12: LEY25[ 1A
[ e e o e
1
1
1
0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400
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LEY32[] (Motor-Einbaulage: parallel)

Bedingungen fiir die Regenerierungsoption

* Die Regenerierungsoption ist erforderlich, wenn das Produkt oberhalb der
Regenerierungslinie im Diagramm verwendet wird. (Getrennt zu bestellen.)

Regenerierungsoptionsmodelle
Betriebsbedingungen | Bedingungen fiir die Regenerationsoption | - Vertikaler Transfer

A Einschaltdauer 50 % oder mehr

LEC-MR-RB032

B Einschaltdauer 100 %

LEY32D (Motor-Einbaulage: axial)
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86



modellauswahi Serie LEY/LEY-X5

25, 32

Geschwindigkeits-horizontalnutzIast-DiagrammlBedingungen fur die Regenerierungsoption

LEY25(1 (Motor-Einbaulage: parallel/axial)

Bedingungen fiir den externen Bremswiderstand

Staub- und Strahiwasserschutz (IP65)

70 GeV\;indestéigung '3: LEY;ZSDC +# Der Bremswiderstand ist erforderlich, wenn das Produkt oberhalb der
60 / Regenerierungslinie im Diagramm verwendet wird (getrennt zu bestellen).
S / externe Bremswiderstandsmodelle
= 50 I i 1
% \ :uewmdestelgung 6: LEY250B Betriebsbedingungen| Regenerative Bedingungen | Horizontal-Transfer
(2]
5 40 \i A Einschaltdauer 50 % oder mehr
E \ LEC-MR-RB032
S % . Jﬂ B Einschaltdauer 100 %
E |K/
§ 20— L4+ \| Gewindesteigung 12: LEY25A
-' ]
1
10 -
! I
0 1 1
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit [mm/s]
LEY32 (Motor-Einbaulage: parallel) LEY32D (Motor-Einbaulage: axial)
80 . A 80 I I T
. Gewm?estelgu‘ng 5: LEY3201C E | Gewindesteigung 4: LEY320(1C
| \ [ [ |
Gewindesteigung 10: LEY320B \/ \ / Gewindesteigung 8: LEY320(18\
z © \ [ \P g ° P\ o
T s < 7 L\
: NN\ : X
2 40 2 40 :
2 Gewindesteigung 20: LEY32(IA g Gewindesteigung 16: LEYazD[N
= 30 X 30 —
5 N 5 ! N
= 20 N > 20 -
\| ]
1
10 10 :
1
0 1
O0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Zulassige Hub-Geschwindigkeit [mm/s]
Steigung Hub [mm]
Modell H
o%e AC-Senvomolor [ o] [mm] | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
A 12 900 600 — | —
LEY250]
Motor-Einbaulage: 100 W B 6 450 300 — | =
parallel /040 c 3 225 150 — | =
(Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3000 U/min)) — | —
A 20 1200 800
LEY32
Motor-Einbaulage: 200 W B 10 600 400
parallel /60 c 5 300 200
(Motor-Drehzahl) (3600 U/min) (2400 U/min)
A 16 1000 640
LEY32D
Motor-Einbaulage: 200 W B 8 500 820
axial /060 c 4 250 160
(Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (2400 U/min)
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Serie LEY/LEY-X5
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Kraft-Umrechnungsdiagramm

LEY25(] (Motor-Einbaulage: oben/parallel/axial)

500
400 b
Gewindesteigung 3: LEY25C1C
300
z
g 00 i
* Gewindesteigung 6: LEY251B|
100 |
— Gewindesteigung 12; LEY25C1A
0 |
10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]
LEY32[] (Motor-Einbaulage: oben/parallel) LEY32D (Motor-Einbaulage: axial)
600 800
P 700
500 /
Gewindesteigung 5: LEY32C1C 600 X
400 /
500 Gewindesteigung 4: LEY32DC1C
z z
= 300 = 400
© ©
K e &
“Gewindesteigung 10: LEY32C1B 300 -~
200 Gewindesteigung 8: LEY32DC 1B —
200
100 —T<_ ——
\Gewmqestelgung 20; LEY3200A 100 Gewindesteigung 16: LIEY3ZDDA
0 | | 0 | |
10 20 30 40 10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%] Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]

#1 Motorausfiihrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Inkremental-Encoder, muss der Parameter Nr. PC12/der Wert des internen
Drehmomentbefehls auf max. 30% eingestellt werden.

#2 Motorausfilhrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Absolut-Encoder, muss der Parameter Nr. PC13/der Wert des max. Ausgangsbefehls des
analogen Drehmoments auf max. 30% eingestellt werden.

Zulassige Querlast am Kolbenstangenende (Fiihrung)

100
Hub = Produkthub + Abstand zwischen Kolbenstangenende und
z Lastschwerpunkt des Werkstiicks
Su
=2 ® F
g3 Werksttick
%5 LEY320] l
> C
& o10
2 2 — -
ol
0 0
45 LEY250] S
NS
N4
1
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
88 ZS\C



Modellauswahl Serie LEY

63

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)
(wéhlbare Optionen)

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm/Bedingungen fiir die "Regenerierungsoption"

vertikaler Transfer

horizontaler Transfer

LEY63L] LEY63[]
Gewindesteigung 5: Gewmdestelgyng 5: L‘EY63EIC‘
80 T,y LEY63(IC 80 Gewindesteigung 10: LEY63C1B |
g 60 \ \ \ g 60 :
= . . ) = i
8 \\ eV &) 8 | |Gewindesteigung 20: LEY63A
S A=k DNEeEma 5 40 4
z \ \ 1 Gewindesteigung 20: z :
20 N ! LEY63TIA 20 1
- de——f—— T
\\\i\: :
0 1 0 .
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Bedingungen fiir die Regenerierungsoption
« Die Regenerierungsoption ist erforderlich, wenn das Produkt oberhalb der Regenerierungslinie im Diagramm verwendet wird. (Getrennt zu bestellen.)
Regenerierungsoptionsmodelle
Betriebsbedingungen| Bedingungen fiir die Regenerationsoption |  vertikaler Transfer | horizontaler Transfer
ﬂ Einschaltdauer 50 % oder mehr
LEC-MR-RB-032 ) )
L] Einschaltdauer 100 % nicht erforderich
° LEC-MR-RB-12
zulassige Hub-Geschwindigkeit
[mm/s]
Modell AC-Servo- Gewindesteigung Hub [mm]
motor Symbol | [mm] 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 600 700 800
A 20 1000 800 600 500
LEY630] 400 W/CI60 B 10 500 400 300 250
C 5 250 200 150 125
(Motor-Drehzahl) (3000 U/min) (2400 U/min) | (1800 U/min) | (1500 U/min)

Kraft-Umrechnungsdiagramm

LEY63[ ] (Motor-Einbaulage: axial)

2000
W
1800
1600 //
1400 // Gewindesteigung 5: LEY63[IC
= 1200 il
£ 1000
< 800 ~ —
-~ (Gewindesteigung 10: LEY6301B
600 \
400 — ;
[Gewindesteigung 20: LEY630A
200 —
0
10 20 30 40 50 60
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%] | Einschaltdauer [%] | kontinuierliche Schubzeit [min]
max. 25 100 -
30 100 (60) —(1.5)
40 50 (30) 1.5 (0.5)
50 30 (20) 0.5 (0.16)

«1 Die Werte in () gelten fiir eine in geringem Abstand montierte Endstufe.

#2 Motorausfihrung:  Bei

der

Begrenzung des

Drehmoments

mit  einem

Inkremental-Encoder, muss der Parameter Nr. PC12/der Wert des internen
Drehmomentbefehls auf max. 50% eingestellt werden.

#3 Motorausflihrung:  Bei

Absolut-Encoder,

der

muss  der

Begrenzung des

Parameter Nr. PC13/der

Drehmoments

mit  einem
Wert des max.

Ausgangsbefehls des analogen Drehmoments auf max. 50% eingestellt werden.

Diagramm der zuléssigen Querlast am Kolbenstangenende

100
N\
N
N
N S
~
~
I~
LEY63
10

Last: F (N)

1

Hub [mm]

0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Hub = Produkthub + Abstand zwischen dem Kolbenstangenende
und dem Schwerpunkt des Werkstiicks

F

!

Schwerpunkt

89

s
5
=1

3

T

o
o

=

” LEY

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECA6
LECP6

LEC-G

\
LEY 1 LECPA ‘ LECP1

J

AC-Servomotor

LEYG

[

LECSL] ‘ [

Produkispezffische
Sicherheitshinweise

{ .




Elektrischer Zylinder

AC-Servomotor

Serie LEY

LEY25, 32

Bestellschliissel

C€

LEY

100

S

25| [S2|B
0000

2| A1
© 6006 00 0

e

@ Grose @ wotor-Einbaulage © wotorausfiihrung*
e = Montage oben Ausgang kompatible
32 R rechte Seite parallel Symbol Ausfuhrung W] Antriebsgrofie Endstufen®2
L linke Seite parallel oS
- AC-Servomotor
o axial S2 (Inkremental-Encoder) 100 25 LECSALL-S1
AC-Servomotor
S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSALL-S3
LECSBI-S5
AC-Servomotor
S6 (Absolut-Encoder) 100 25 LECSCL-S5
LECSS[I-S5
LECSBI-S7
AC-
s7 (Abeolit Enoocan) 200 32 LECSCLI-S7
LECSS[I-S7
*1: Flr die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix der Endstufen-Bestell-Nr. ST und
S5.
*2: Weitere Informationen zur Endstufe siehe Seite 111.
o Steigung [mm] @ Hub [mm] @ Motoroption
Symbol LEY25 LEY32* 30 30 — ohne
A 12 16 (20) bis bis B mit Motorbremse*
B 6 8 (10) 500 500 s Wenn "mit Motorbremse" fiir die Montageausfiihrung
C 3 4 (5) * Siehe nachstehende Tabelle fiir Details. von oben und die rechte/linke Parallelausfihrung

= Die Werte in () sind die Steigung fiir die GroBe 32,
Ausfiihrung mit Montage oben, rechts/links parallel.
(Aquivalente Steigung inklusive Riemenibersetzung
[1.25:1])

0 Kolbenstangengewinde @ Montage*!
— Kolbenst -l ind Motor-Einbaul
olbenstangen nnengeW|.n e Symbol Ausfiihrung otor-Ein auag.;e
M Kolbenstangen-AuBengewinde obenlparallel] axial
(1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen) — | Gewindebohrung beidseltg (Standard)? | @ o
U | Gehauseunterseite mit Gewindebohrung | @ (]
L FuBbefestigung o —
F Flansch vorne*2 [ [
G Flansch hinten*2 o4 | —
D | Gabelbefestigung*3 [ —
= Tabelle der anwendbaren Hibe @Standard
Hub herstellbarer
Modell imm]| 30 | 50 {100(150/200(250|300(350(400|450/500 [r——
LEY25 o & 66 6 6 &6 &6 &6 0o —  — 15 bis 400
LEY32 ® & 06 6 6 &6 &6 &6 o o o 20 bis 500

ausgewahlt wurde, wird das Motorgehduse bei einem
Hub von weniger als 30 bei GroBe 25 am Ende
Uberstehen. Achten Sie vor der Wahl eines Modells

auf Interferenz mit Werkstiicken.
Motor :‘7

«1 Befestigungselement wird mitgeliefert (nicht
montiert).

#2 Bei Montage in horizontaler Richtung mit Flansch
vorne, Flansch hinten und beidseitigen

Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb des
folgenden Hubbereichs zu verwenden.
-LEY25: max. 200 -LEY32: max. 100

=3 Bei Montage mit Gabelbefestigung den Antrieb
innerhalb des folgenden Hubbereichs verwenden.
-LEY25: max. 200 -LEY32: max. 200

#4 Flansch hinten ist nicht fir LEY32 erhéltlich.

=5 Hinterseite mit Gewindebohrung ist nicht fur
LEYOD erhaltlich. Siehe "Produktspezifische
Sicherheitshinweise".

Fir Signalgeber siehe
Seiten 19 und 20.

Anm.) Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
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Elektrischer zylinder Serie LEY

Motor-Einbaulage: oben/parallel

Motor-Einbaulage: axial

\
Y } [Modellauswah%

LE

Servomotor/Schrittmotor

O
S
Ll
.|
| N—
@ Kabeltyp* @ Kabelldnge* [m] m Endstufenausfiihrung*
— ohne Kabel — ohne Kabel kompatible Endstufen | Versorgungsspannung [V] 28
S Standardkabel 2 2 — ohne Endstufe — 318}
R Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5 A1 LECSA1-SO 100 bis 120 I._IIJL_|IJ
« Die Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen. A 10 A2 LECSA2-S0O 200 bis 230
(Das Motorbremsenkabel ist inbegriffen, wenn * Die Kabel von Encoder, Motor und Motorbremse B1 LECSB1-SO 100 bis 120
dl_e Option mit Motorbr_emse ge\_/vahlt W|r_d.) haben dieselbe Lange. B2 LECSB2-S[] 200 bis 230 (O]
= Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist - 6
- oben/parallel: (A) Achsenseite C1 LECSC1-S0 100 bis 120 ]
- axial: (B) Gegen-Achsenseite C2 LECSC2-S[ 200 bis 230 —
(weitere Einzelheiten siehe Seite 132) S1 LECSS1-SO 100 bis 120
S2 LECSS2-S[J 200 bis 230 -
@ E/A-Stecker = Bei Wahl der Endstufenausflihrung ist das Kabel o
— ohne Stecker inbegriffen. Kabeltyp und -ldnge auswahlen. (I.Ii
- Beispiel:
H mit Stecker $282: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2) -
S2 : Standardkabel (2 m) EEE—
— :ohne Kabel und Endstufe <
o
(&}
Ll
.|

Kompatible Endstufen

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link mit direktem
Eingang

SSCNET lll-Ausfiihrung

Endstufenausfiihrung
- :

s l)"|

i i p |

L]
Serie LECSA LECSB LECSC
Anzahl Punktetabellen bis 7 — bis 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang @) O — —

verwendbares Netzwerk

CC-Link

SSCNET IlI

Steuerungs-Encoder

Inkremental-Encoder 17-bit

Absolut-Encoder 18-bit

Absolut-Encoder 18-bit

Absolut-Encoder 18-bit

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung (V)

100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Details auf Seite

Seite 121

N

SvVC
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Serie LEY

Technische Daten

Modell LEY25S3 (parallel)/LEY25DS? (axial) LEY32S? (parallel) LEY32DS? (axial)
Hub [mm] A" 1) 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
horizontal Am-2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
Nutzlast [kg] vertikal 8 16 30 9 19 37 12 24 46
8 (s;:hua?r;laj:k[::l]1?nl;i2 30%) 65 bis 131|127 bis 255| 242 bis 485 | 79 bis 157 |154 bis 308|294 bis 588 | 98 bis 197 |192 bis 385|368 bis 736
E | max, Am4) bis 300 900 450 225
5: Geschindighe Il;l:nz-ich 305 bis 400|600 300 150 1200 600 300 1000 500 250
g | [mm/s] 405 bis 5000 — — — 800 400 200 640 320 160
‘@ | Schubgeschwindigkeit [mm/s2] anm. 5) max. 35 max. 30 max. 30
% max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 5000 5000
5 | Positioniergenauigkeit [mm] +0.02 +0.02
g Steigung [mm] (inklusive Riemeniibersetzung) 12 [ 6 [ 3 20 [ 10 [ 5 [ 16 [ 8 [ 4
5 | StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s?] Anm- 6 50/20 50/20
2 | Funktionsweise Kugelumlaufspinde! + Riemen (LEYC) Kugelumlaufspindel (LEYCD) | Kugelumlaufspindel + Riemen [1.25:1] [ Kugelumlaufspindel
Fiihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange) Gleitbuchse (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) max. 90 (keine Kondensation)
Bedingungen fiir dieA™7 | horizontal | min. 8 min. 31 |nichterforderlich| min. 15 | nicht erforderlich | nicht erforderlich | min. 23 | nicht erforderlich | nicht erforderlich
"Regenerierungsoption” [kg] | vertikal min. 3 min. 2 min. 2 min. 6 min. 7 min. 11 min. 6 min. 7 min. 12
Motorausgang/GréBe 100 W/C140 200 W/L160
$ [ Motorausfiihrung AC-Servomotor (100/200 VAC) AC-Servomotor (100/200 VAC)
g Encoder Motorausﬂ]hfung S2, S3: Inkremental-Encoder 17_-bit (Alfﬂésung: 131072 Impuls/U)
) Motorausfiihrung S6, S7: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Impuls/U)
‘5 | Leistungsaufnahme | horizontal 45 65 65
2 | [W]Am-8) vertikal 145 175 175
% Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2
o | im Betriebszustand [W]A™9 | yertikal 8 8 8
max. momentane Leistungsaufnahme [W]Am.- 10 445 724 724
8 o| Ausfiihrung Am- 11) Motorbremse
S 5| Haltekraft [N] 131 | 255 [ 485 157 308 588 197 | 385 [ 736
§ Leistungsaufnahme [W] bei 20°C Anm. 12) 6.3 7.9 7.9
=| Nennspannung [V] 24 VDC Y.,

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung Vibrationsfestigkeit: Keine Fehifunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer

gefertigt werden.

Anm. 2) Der max. Wert der horizontalen Nutzlast. Zur Unterstiitzung der Last ist eine externe Filhrung notwendig. Die
tatséchliche Nutzlast ist abhangig von der Bedingung der externen Fihrung. Prifen Sie den Wert mit dem
tatséchlichen Gerat.

Anm. 3) Der Krafteinstellbereich (Schaltpunkte der Endstufe) fiir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus
usw. Stellen Sie ihn entsprechend des "Kraft-Umrechnungsdiagramms" auf Seite 88 ein.

Anm. 4) Die zuléssige Geschwindigkeit st je nach Hub unterschiedlich.

Anm. 5) Die zuléssige Aufprallgeschwindigkeit fir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw.

Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase)

Anm. 7) Die Nutzlastbedingungen, die bei Hdchstgeschwindigkeit die "Regenerierungsoption” erfordern
(Einschaltdauer: 100%). Bestellen Sie die Regenerierungsoption getrennt. Einzelheiten und Bestell-Nr. siehe
"Bedingungen filr die Regenerierungsoption auf den Seiten 86 und 7.

Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 9) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des
Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gitt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 11) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".

Anm. 12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.

Gewicht
Produktgewicht [kg
Serie LEY25SL] (Motor-Einbaulage: oben/parallel) LEY32SL] (Motor-Einbaulage: oben/parallel)

Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
g Inkremental-Encoder | 1.31 | 1.38 | 1.55 | 1.81 [ 1.99 | 2.16 | 2.34 | 2.51 | 2.69 | 2.42 | 2.53 | 2.82 | 3.29 | 3.57 | 3.85 | 4.14 | 442 | 470 | 4.98 | 5.26
é Absolut-Encoder |1.37 | 1.44|1.61|1.87|2.05|2.22|2.40|257|275|236|247|276|3.23|3.51|3.79|4.08|4.36|4.64|4.92|5.20

Serie LEY25DSL 1 (Motor-Einbaulage: axial) LEY32DSL1 (Motor-Einbaulage: axial)

Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
g Inkremental-Encoder | 1.34 | 1.41 | 1.58 | 1.84 | 2.02 | 2.19 | 2.37 | 2.564 | 2.72 | 2.44 | 255 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 4.72 | 5.00 | 5.28
§ Absolut-Encoder | 1.40 | 1.47 | 1.64 | 1.90 | 2.08 | 2.25 | 2.43 | 2.60 | 2.78 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22
Zusatzgewicht lkg

GroBe 25 32
Inkremental-Encoder 0.20 | 0.40

Motorbremse A psolut-Encoder 0.30 | 0.66
Kolbenstangen- AuBengewinde 0.03 | 0.03
AuBengewinde Mutter 0.02 | 0.02
FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschraube) 0.08 | 0.14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschraube) 017 | 020
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschraube) ) )
Gabelbefestigung (inkl. Bolzen, Sicherungsring und Befestigungsschraube) | 0.16 | 0.22
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Konstruktion

Elektrischer zylinder Serie LEY

Motor in Ausfiihrung Montage oben: LEY32

B-B

Kabel ist inbegriffen

25

A-A

= M % [
[P

00

]

3 31

=

bei Wah! des Kolbenstangen-AuBengewindes

o d oaad oo

713}2

axiale Motorausfiihrung: LEY %gD

OOF

PR

Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.

1 | Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 20 | Riemenscheibe fiir Motor | Aluminiumlegierung
2 | Kugelumlaufspindel, Welle | legierter Stahl 21 | Riemen —
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter|Kunststoff/legierter Stahl 22 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
4 | Kolben Aluminiumlegierung 23 | Lagerbigel rostfreier Stahl
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 24 | Abstreifer NBR
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 25 | Sicherungsring Stahl
7 | Gehéause Aluminiumlegierung 26 | Motoradapter Aluminiumlegierung beschichtet
8 | Verdrehsicherung POM 27 | Motor —
9 Muffe Automatenstahl vernickelt 28 | Motorblock Aluminiumlegierung beschichtet
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 29 | Lager Aluminiumlegierung
11 | Buchse Bleibronzeguss 30 | Dornhaltekreuz Urethan
12 | Dampfscheibe Urethan 31 | Muffe (AuBengewinde) Automatenstahl vernickelt
13 | Lager — 32 | Mutter legierter Stahl | verzinkt und chromatiert
14 | Riemengehéause Aluminium-Druckguss beschichtet
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss beschichtet
16 | Magnetring — Ersatzteile (nur paralleler Motor)/Riemen
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl min. Hub 101 mm Nr. BaugréBBe Bestell-Nr.
18 | SchleiBring POM min. Hub 101 mm 21 25 LE-D-2-2
19 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 32 LE-D-2-4

O

SvVC
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Servomotor/Schrittmotor

AC-Servomotor

LEYG
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Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LEY

Abmessungen: oben/paralleler Motor

X
Z-Phasen-Erfassungsposition w
des Encoders
S _
2+1
Kolben-Betriebsbereich Anm- 1) E E H effektive
(Hub + 4 mm) — Gewindetiefe C
- [ [ — : :
() [ | ©
""" - ||
= e %) = g = { -3
—_ .. —_ -
Q a | @’
L)
Y A 4 x O1 effektive
M > L B -+ Hub LK o p Gewindetiefe R
S A + Hub M
EH
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Kolben angebrachte Werkstlick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Anm. 2) Die Richtung der Schliisselweite des Kolbenstangenendes (LK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
[mm]
Baugr6Be| Hubbereich | A B C D EH EV H J K L M 01 R S

15 bis 100 | 130.5 | 116
25 - 13 20 44 455 | M8x1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 46
105 bis 400| 155.5 | 141

20 bis 100 | 148.5 | 130
32 I,S 13 25 51 56.5 | M8x1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60
105 bis 500| 178.5 | 160

Inkremental-Encoder Absolut-Encoder

BaugroBe| Hubbereich T V) Y \'} ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse

w X Y4 w X Z w X Z w X Z
15 bis 100

25 - 92 1 26.5 40 87 120 141 | 1239 (1569 | 15.8 | 824 | 1154 | 141 | 1235 |156.5 | 15.8
105 bis 400

32 20b|_S100 118 1 34 60 88.2 [ 1282 | 17.1 | 116.8 |156.8 | 171 | 76.6 | 116.6 | 17.1 |116.1 | 156.1 | 17.1
105 bis 500

25,

Motor linke Seite parallele Ausfiihrung: LEY 35 25R

Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung: LEY 35

BaugrBe| S1 | T2 | U

25 | 47 | 91| 1
32 | 61 | 117 | 1

Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, ist die Signalgebernut der Seite, auf der der Motor montiert wurde, verdeckt.
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Abmessungen: axialer Motor

Elektrischer zylinder Serie LEY

Koloen-Betrigbsbereich A 1

Z-Phasen-Erfassungsposition

/ des Encoders

2+1

4 xO1 effektive Gewindetiefe R

H effektive Gewindetiefe C

\
Y } [Modellauswah%

LE

S
o
£
(Hub + 4 mm) =
a I S
) N —
=
: | 5
——- S -1 S S S o : = o
[ || 1S
=) - | |
2 | o> | ’ ¢ 2o
T | 1 D >=
n
ov B + Hub w CIK fon? w
-l
M
A + Hub EH
S L
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen
Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. (le] 0]
Anm. 2) Die Richtung der Schliisselweite des Kolbenstangenendes (LIK) ist je nach Produkt unterschiedlich. g%
il
|
[mm]
) . o)
BaugroBe| Hubbereich | C D EH EV H J K L M 01 R S T U (.I)
15 bis 100 w
25 - 13 20 44 455 M8 x 1.25 24 17 145 34 M5 x 0.8 8 45 46.5 1.5 -
105 bis 400
20 bis 100
32 - 13 25 51 56.5 M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60 61 1 -
105 bis 500 o
O
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder I'_IIJ
BaugréBe| Hubbereich B A" ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse
A W V4 A W 4 A w V4 A w V4 <
15 bis 100 | 136.5 238 274.9 233.4 274.5 o
25 - 40 87 14.6 123.9 16.3 82.4 14.6 123.5 16.3
105 bis 400| 161.5 263 299.9 258.4 304.5 &J)
20 bis 100 | 156 262.7 291.3 251.1 290.6
60 88.2 171 116.8 171 76.6 171 116.1 171 -
e 105 bis 500| 186 292.7 321.3 281.1 320.6
A

25

Kolbenstangen-AuBengewinde: LEY 3000 B-C0CIM

Schlissel-

=
= %
weite B1

H1

C

« Siehe Seite 19 fir ndhere Angaben zu Kolbenstangenmutter
und Befestigungselement.
Anm.) Siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang" auf der Seite
119 fur die Montage von Endklammern, wie z.B.
Gelenkkopf oder Werkstiicken.

O
g

[mm]

BaugrtBe B1 | C1 | H1 | L1 | L2 MM

25 | 22 |205| 8 |38 |[235| M14x15
32 | 22 |[205| 8 |42.0[23.5| M14x1.5

« Die L1 -Abmessung gilt, wenn sich die Einheit in der Grundposition
befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
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Serie LEY

Abmessungen

25

A
Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung/oben/paralleler Motor: LEY32IZ|IZ|3 -000U  Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung

[mm]
oXA H9 Tiefe XA 6 x MO effektive Gewindetiefe MR o e (5 Ll Lz LS LA LS el
15 bis 39 24 |32
- 50
/ 40 bis 100 2 |1
55 0 (oo 25 [101bis 124/14.5| 20 | 46 29
I~ - - T 125 bis 200 59 |49.5 75
= 201 bis 400 76 |58
20 bis 39 22 |36 50
MD l Querschnitt XX Ulels I 36 |43 —
MC 32 |101 bis 124/ 18.5| 25 | 55 30
L | mA ML + Hub (MB) 125 bis 200 53 [51.5 80
201 bis 500 70 |60
. o . 1 ev25n
Gehéauseunterseite mit Gewindebohrung/oben/axialer Motor: LEY32DDB-DDDU ]
mm
o XA H9 Tiefe XA 6 x MO C
effektive Tiefe MR BaugroBe| Hubbereich | MO | MR | XA | XB
|
%) 5 @ 8 15 t.>|s 39
T 40 bis 100
= A@_' : B : B : - 25 (101 bis 124({M5x08| 6.5 4 5
SCD) i 125 bis 200
MD Querschnitt 5( 201 b!s 400
MC 20 bis 39
MA ML + Hub Detailansicht Abschnitt XX 40 bis 100
32 |101 bis 124| M6x1 | 85 | 5 6
1) ( 125 bis 200
o ’ 201 bis 500
<
XA || XA H9
25 A
FuB: LEY 5500B-000L
32 C
Im Lieferumfang enthaltene Teile
* Ful3
OIS * Befestigungsschraube Gehéuse
(l ]
- A
LL E Montage q
nach auB3en
[ — & . (:[Qr
LG
- ¢ > d
— -
al LR kgl
x| |y Y Tx LX X :LY
LS + Hub Lz LS + Hub LS+
A + Hub
4xoLD
Spezialhutschraube
FuB [mm]
BaugroBe| Hubbereich |~ A LS [LSi|LL|LD|LG|LH|LT | LX|LY|LZ| X | Y
15 bis 1 136.
g5 [12PIS100| 1366 | 99 |,q4) 54)66 (35|30 |26/ 57 |515] 71 |11.2] 58
101 bis 400 161.6 124
gp [20bIS100] 1957 | 114 | o, 1415] 66| 4 | 36 | 32| 76 |615] 90 |11.2] 7
101 bis 500 185.7 144

Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)

« Die A-Messung ist, wenn sich die Einheit in der ersten Erfassungsposition der Z-Phase befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, muss der FuB auf der Hinterseite nach

auBen montiert werden.
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Elektrischer zylinder Serie LEY

( =
" =
3
@
8
Abmessungen =
P —
25 A A
Flansch vorne: LEY 35 LILIB-LIOICIF Flansch hinten: LEY250101B-00000G
C C E
g1
* Flansch hinten ist nicht far | §
LEY32 erhaltlich. =
S
L Q=
2
- )
§
>
- =z =z C 59
17]
0 | ©F -
\ ! ! Im Lieferumfang enthaltene Teile
FT FX 4 x oFD FX 4 x oFD FT ¢ Flansch
FZ FZ * Befestigungsschraube Gehduse| | |
Flansch vorne/hinten [mm] 28
5 00O
BaugroBe| FD | FT | FV | FX | FZ |LL | M ]
25 | 55| 8 |48 | 56 | 65 | 6.5| 34 -1
32 |[55| 8 |54 | 62| 72 |10.5| 40
Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt) (?
O
17]
-
-
. 25 A o
Gabelbefestigung: LEY3,10B-0J00D (ui
C Im Ligferumfang enthaltene Teile |
* Gabelbefestigung |
P * Befestigungsschraube Gehause
m L] * Bolzen fiir Gabelbefestigung E
- : —] * Sicherungsrin
gsring %)
® ® E cT * Siehe Seite 19 fir nahere Angaben zu Kolbenstangenmutter I'_llJ
[_ Spezialhutschraube ~ und Befestigungselement.
—o H [
‘ — = oCDBohung H10  Gabelbefestigung [mm]
2 | ¥ B Achse d9
. ] - - g 1 GroBe | Hubbereich A CL CD|CT
i 1 : >
3 4 ‘. " ] 25 10 b|§ 100 160.5 150.5 10l s L
I 101 bis200| 185.5 175.5 -l
CX 02 Cu 10bis100 | 1805 | 1705 5
iy cw| | RR 32 : 10| 6 |2
Ccz 33 CL + Hub 101 bis 200 | 210.5 200.5 2
A + Hub Q
GroBe | Hubbereich | CU |CW |[CX [CZ | L |RR |
Q
10 bis 100 <
25 - 14 | 20 | 18 | 36 |14.5] 10 O
101 bis 200 >=
32 10 bis 100 14 | 22 | 18 | 36 |18.5| 10 I'_IlJ
101 bis 200 ’
Material: Gusseisen (lackiert)
* Die A- und CL-Messungen sind, wenn sich die Einheit in der ersten
Erfassungsposition der Z-Phase befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende. — ——
[]
(7))
O
Ll
-l
(0 8
ES
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Elektrischer Zylinder
L AC-Servomotor J

Serie LEY

LEY63

(wahlbare Optlonen)

Bestellschliissel

C

M

LEY63D|S

200

GroBe

00

00 63588 &&éé

9 Motor-Einbaulage

9 Motorausfiihrung

l D [ axial ‘ . Ausgang ) ) kompatible
Symbol Ausfihrung W] AntriebsgroBe e
AC-Servomotor
S4 (Inkremental-Encoder) 400 63 LECSA2-S4
LECSB2-S8
AC-Servomotor
S8 (Absolut-Encoder) 400 63 LECSC2-S8
LECSS2-S8
e Steigung [mm] @ Hub [mm]
Symbol LEY63 100 100
A 20 bis bis
B 10 800 800
C 5
i Montage*?
@ staubdicht/tropfwasserfest @ g Motor-Einbatlage
— IP5x (staubdichte Spezifikation) Symbol Ausfihrung el
P IP65 (Staub- und Strahlwasserschutz)/mit Entliiftung — | Genindsbohrung bidseilg (Standard)2 P
= Bei Verwendung der staubdichten/tropfwasserfesten Ausfiihrung (IP85) miissen die Verbindungen P [
und Schlduche korrekt an den Liftungséffnungshahn angeschlossen und die Schlauchenden in L Gehauseunterseie i Gewmiezbohrung ®
einem Bereich positioniert werden, der weder Staub noch Wasser ausgesetzt ist. F Flansch vorne* ®

+ Die Verbindungen und Schlduche sind getrennt vom Kunden bereitzustellen. Wahlen Sie
[verwendbarer Schlauch-AuBen-a: min. 04, Anschlussgewinde: Rc1/8].

0 Motoroption

@ Kolbenstangengewinde

ohne

Kolbenstangen-Innengewinde

«1 Befestigungselement wird mitgeliefert (nicht montiert).

=2 Bei Montage in horizontaler Richtung mit Flansch vorne und
beidseitigen Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb des
folgenden Hubbereichs zu verwenden.
+ LEY63: max. 100

«3 Hinterseite mit Gewindebohrung ist nicht fur LEYCID erhaltlich.

B mit Motorbremse M Kolbenstangen-AuBengewinde Siehe "Produktspezifische Sicherheitshinweise".
(1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.)
@ Kabeltyp* m Kabelldnge* [m] @ Endstufenausfiihrung*
—_ ohne Kabel —_ ohne Kabel kompatible Endstufen [Versorgungsspannung
S Standardkabel 2 2 — ohne Endstufe
R |Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5 A2 LECSA2/Impulseingang 200 V bis 230 V
* Die Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen. A 10 (Inkremental-Encoder)
(Das Motorbremsenkabel ist inbegriffen, wenn # Die Kabel von Encoder, Motor und LECSB2/Impulseingang .
die Option mit Motorbremse gewahit wird.) Motorbremse haben dieselbe Lange. 2 (Absolut-Encoder) 200 V'bis 230V
= Die Standard-Kabeleingangsrichtung -
ist “(B) Gegen-Achsenseite”. (Weitere c2 LECSC2/CC-Link 200 V bis 230 V
Einzelheiten siehe Seite 122) (Absolut-Encoder)
LECSS2/SSCNET Il .
=2 (Absolut-Encoder) 200 V bis 230V

® e/a-stecker

ohne Stecker

H

mit Stecker

+ Bei Wahl der Endstufenausfiihrung ist das Kabel inbegriffen.
Kabeltyp und -ldnge auswahlen.

Beispiel:

S282: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)

S2
* Tabelle der anwendbaren Hibe @Standard
Hub herstellbarer
Vet (mm)| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 Hubbereich
LEY63 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ J ([ J ( ] 50 bis 800

: Standardkabel (2 m)
: ohne Kabel und Endstufe

Anm.) Bitte setzen Sie sich flr Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
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Technische Daten

Elektrischer Zylinder Serie LEY
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

(wéhlbare Optionen)

Modell LEY63DS §0J
Hub [mm] Anm.- 1) 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800
horizontal Anm. 2) 40 70 80
Nutzlast [kg] vertikal 19 38 72
Schubkraft [N]/Schaltpunkt A™-3): 15 bis 50% Am- 4) 156 bis 521 304 bis 1012 573 bis 1910
a Anm. 5) bis 500 1000 500 250
@ |max. | Hubbereich | 505 bis 600 800 400 200
£ Ges‘;hw'““'gke" 605 bis 700 600 300 150
o L 705 bis 800 500 250 125
% Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm- 6) max. 30
O | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000
2 | Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
§ Antriebsspindel [mm] (inklusive Riemeniibersetzung) 20 [ 10 [ 5
£ | stoB-/Vibrationsbestindigkeit [m/s2] Anm. 7) 50/20
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Fiihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation
Bedingungen fiir die Anm- 8) horizontal nicht erforderlich nicht erforderlich nicht erforderlich
"Regenerierungsoption" [kg] vertikal min. 2 min. 5 min. 12
Motorausgang/GréBe 400 W/0J60
< Motorausfiihrung AC-Servomotor (200 VAC)
T Encoder Motorausfiihrung S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Impuls/U)
% Motorausfiihrung S8: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Impuls/U)
‘S | Leistungsaufnahme horizontal 210
2 | [W]Anm. 9) vertikal 230
% Standby-Leistungsaufnahme | _horizontal 2
G | im Betriebszustand [W]Am. 10 yertikal 18
max. momentane Leistungsaufnahme [W]Anm- 11) 1275
£ | Ausfiihrung Anm- 12) Motorbremse
5| Haltekraft [N] 313 [ 607 [ 1146
8| Leistungsaufnahme [W] bei 20°C Anm- 13) 7.9
=| Nennspannung [V] 24 VDC _Soe,
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Der max. Wert der horizontalen Nutzlast. Zur Unterstitzung der Last ist eine externe Fiihrung notwendig. Die tatsé&chliche Nutzlast ist abhangig von der Bedingung
der externen Fiihrung. Prifen Sie den Wert mit dem tats&chlichen Geréat.
Anm. 3) Schaltpunkte der Endstufe.
Anm. 4) Der Krafteinstellbereich (Schaltpunkte der Endstufe) fiir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw. Die Schubkraft und die Einschaltdauer sind je
nach Schaltpunkt unterschiedlich. Stellen Sie ihn entsprechend des "Kraft-Umrechnungsdiagramms" auf Seite 89 ein.
Anm. 5) Die zuléssige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.
Anm. 6) Die zulassige Aufprallgeschwindigkeit fiir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw.
Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in
Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 8) Die Nutzlastbedingungen, die bei Héchstgeschwindigkeit die "Regenerierungsoption” erfordern (Einschaltdauer: 100%).
Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 10) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 11) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 12) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".
Anm. 13) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fir die Motorbremse.
Gewicht
Produktgewicht kgl
Serie LEY63DS[1]
Hub [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800
>
5| [Inkremental- 5.6 6.7 8.4 9.6 10.7 12.4 135 147
% Encoder
§ | Absolut-Encoder | 5, 6.8 8.5 9.7 10.8 125 13.6 14.8
=
Zusatzgewicht Ikg]
GroBe 63
Motorbremse Inkremental-Encoder 0.4
Absolut-Encoder 0.6
Kolbenstangen- AuBengewinde 0.12
AuBengewinde Mutter 0.04
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschraube) 0.51
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Serie LEY
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

(wéhlbare Optionen)

Konstruktion

axiale Motorausfiihrung: LEY63

RV

Y

ﬂ L
\ [ = ﬂ:ig ° il
=" . = E = ]
I ) / / = RN
1 \ | ] A i 1 /1
\Y @4 (g é/ e) @ (@ @®
bei Wahl des Kolbenstangen-
AuBengewindes
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehause Aluminiumlegierung eloxiert 14 | Motoradapter Aluminiumlegierung beschichtet
2 | Kugelumlaufspindel, Welle legierter Stahl 15 | Distanzstiick A rostfreier Stahl
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 16 |Lager Aluminiumlegierung
4 | Kolben Aluminiumlegierung 17 | Dornhaltekreuz Urethan
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 18 | Buchse Bleibronzeguss
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 19 | Dichtung NBR
7 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung 20 |Lager —
8 | Muffe Automatenstahl vernickelt 21 | Kontermutter legierter Stahl harteloxiert
9 | SchleiBring Kunststoff 22 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
10 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl 23 | Motor —
11 | Magnetring — 24 | Muffe (AuBengewinde) Automatenstahl vernickelt
12 | Verdrehsicherung Kunststoff 25 | Mutter legierter Stahl dreiwertig chromatiert
13 | Motorblock Aluminiumlegierung beschichtet
’-
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Abmessungen: axialer Motor

Elektrischer Zylinder Serie LEY
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

(wéhlbare Optionen)

LEY63DLI

41
—

Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders

j-—

Kolben-Betriebsbereich Anm- 1)

4x01

Gewindetiefe R |
H

Gewindetiefe C

\
Y } [Modellauswah%

LE

S
)
£
(Hub + 8 mm) =
I Al
<» =
?2\ : 2
- o
=l -—- W= |2
A2 %o
2 5 3>
L B + Hub w K Anm. 2 |
A + Hub M
EH
S I NS—
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen sich der Schlitten bewegen kann. Stellen Sie sicher, dass das am Kolben gg
angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. 00
Anm. 2) Die Richtung der Schlusselweite des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt L
unterschiedlich. |
[mm]
9
GroBe Hubbereich C D EH EV H J K L M O1 R S T U (&)
i
bis 200 -
63 205 bis 500 21 40 76 82 M16 x 2 44 36 37.4 60 M8 x 1.25 16 78 83 5
505 bis 800 -
o
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder (&)
GroBe Hubbereich B Vv ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse IiIJ
A w 4 A w 4 A w V4 A w V4
bis 200 190.7 338.3 366.9 326.6 366.1 <
63 205 bis 500 | 225.7 60 373.3 | 110.2 8.1 401.9 | 138.8 8.1 361.6 | 98.5 8.1 401.1 138 8.1 o
505 bis 800 | 260.7 408.3 436.9 396.6 436.1 &J)
.|
Kolbenstangen-AuBengewinde: IP65 (Staub- und Strahlwasserschutz):
LEY63LILILI-LICIM LEY63DLILI-LIP
Rc1/8
n
- Entlaftung™
x
?2 — —
= = 3 f;/ S
R [ hd o
_ of 2 §
- . = o = S
Schlisselweite 27 11 C — A S
_ (43}
26 50 )
39 < o
76.4* >
Ll
.|
= Der Wert 76.4 gilt, wenn sich die Einheit in der Erfassungsposition = Bei Verwendung der staubdichten/spritzwassergeschiitzten Ausfiihrung
der Z-Phase befindet. In dieser Position, 4 mm am Ende. (IP65) mussen die Verbindungen und Schlduche korrekt an der
Entliiftung angeschlossen und die Schlauchenden in einem Bereich |
positioniert werden, der weder Staub noch Wasser ausgesetzt ist. Die ——
Verbindungen und Schlauche sind getrennt vom Kunden bereitzustellen. D
Wabhlen Sie [verwendbarer Schlauch-AuBen-g: min. g4, Anschlussgewinde: 7))
Rc1/8]. O
1T
-l
(0 8
gz
o~ &5

O
g
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Serie LEY
Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

(wéhlbare Optionen)

Abmessungen: axialer Motor

Gehauseunterseite mit Gewindebohrung: LEY63[ LI -1 ]U

o XA H9 Tiefe XA

6 x MO
Gewindetiefe MR

| — I 7]
T G _ ? o _§ _ — B : 2
= =
| Ry I T Ansicht Querschnitt XX
MD Querschnitt XX N
MC +- X
L | MA ML + Hub Q XA XA H9
[mm]
GréBe | Hubbereich L MA MC MD MH ML MO MR XA XB
20 bis 74 24 50
75 bis 124 45 60.5 65
63 125 bis 200 37.4 38 58 67 44 M8 x 1.25 10 6 7
201 bi 100
0 b?s 500 86 81
501 bis 800 135

Flansch vorne: LEY63 L ICI-CICIF

28.4

50, O
© ‘-
,@_ Ve
9 ‘:,92:
108

Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)

102
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Beiliegende Teile
- Flansch
- Befestigungsschraube Gehéuse
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Elektrischer Zylinder
L AC Servomotor J

Serie LEY-X5

LEY25, 32

Bestellschliissel

Modellauswahl

I

LEY

LEY 25

S2B-100

-S 2 A1

-X5

Servomotor/Schrittmotor

O
| >
staubgeschiitzte/ 11}
wasserfeste =l
" . . Ausfiihrung
“GroBe QMotor-Elnbaulage eMotorausfuhrung*
25 __ | Ausfiihrung fiir Montage " Ausgabe ) " ’
32 von oben (parallel) Symbol Ausfihrung W] AntriebsgréBe kompatible Endstufen | L —\—w
; - AC-Servomotor (L] e}
Axial-Ausfih -
e XiaFAusitnTung S2 (Inkremental-Encoder) 100 25 LECSAL-51 <E.)
AC-Servomotor (@)
S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSALI-S3 H IiIJ
AC-Servomotor LECSBL-S5
S6 (Absolut-Encoder) 100 25 LECSCLI-S5
u LECSS[I-85 (O]
1
LECSB[I-S7 (&)
s7 - Servomotor 200 32 LECSCL-S7 W
(Absolut-Encoder) LECSSC-§7 |
« Fir die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix der Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5.
-
QSteigung [mm] eHub [mm] @Motoroption o
Symbol LEY25[] LEY32[1* 30 30 — ohne Motorbremse 8
A 12 16 (20) bis bis B mit Motorbremse * -
B 6 8 (10) 500 500 s Wenn "mit Motorbremse" als Montageausfihrung von oben |
c 3 4 (5) * Siehe Tabelle mit kompatiblen Hiiben. ausgewahlt wurde, wird das Motorgehause bei einem Hub von
* Die in ( ) angegebenen Werte sind die aquivalente weniger als 30 bei GroBe 25 am Ende tiberstehen. Achten Sie <
Steigung  inklusive Riemeniibersetzung  fiir vor der Wahl eines Modells auf Interferenz mit Werkstiicken. %
Montageausflhrung von oben der GréBe 32. L
/l/— .|
Motor :‘7
eKoIbenstangengewinde QMontage*1 @Kabeltyp* [
— Kolbenstangen-Innengewinde | Motor-Einbaulage — ohne Kabel
- Symbol Type >
M Kolbenstangen-AuBengewinde Montage oben|  axial S Standardkabel
(1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.) — | Gewindebohrung beidseig (tandard) 2 [ [ ] R Robotik-Kabel (flexibles Kabel) >
U Gehduseunterseite mit Gewindebohrung [J [ # Die Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen. H
L FuB [ — (Das Motorbremsenkabel ist inbegriffen, wenn
F Flansch vorne*2 ° ° die Option mit Motorbremse gewéhlt wird.) §
G Flansch hinten*2 @3 — * Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist o
@ 5 ® «1 Befestigungselemente werden mitgeliefert (nicht * Montage oben: (A) Achsenseite g
Kabellange [m] montiert) - axial: (B) Gegen-Achsenseite g ——
— ohne Kabel #2 Bei Mon.tage in horizontaler Richtung  mit (Weitere Einzelheiten siehe Seite 132) 2
2 2 Flansch vorne, Flansch hinten und beidseitigen . &3
5 5 Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb des mEndstufenausfuhrung (O]
A 10 folgenden Hubbereichs zu verwenden. kompatible Endstufen | Versorgungsspannung [V] >
] e LEY25: max. 200 — ohne Endstufe — Ll
* Encoder/Motor/Bremsenkabel o LEY32: max. 100 : 1
#3 Flansch hinten ist nicht fir LEY32 erhaltlich. Al LECSAT 100 bis 120
A2 LECSA2 200 bis 230
B1 LECSBH1 100 bis 120
B2 LECSB2 200 bis 230 —
E/A-Stecker
@ Ci LECSCH 100 bis 120 ]
— ohne Stecker ;
H  Steck Cc2 LECSC2 200 bis 230 7))
MR Slecker St LECSST 100 bis 120 (&)
S2 LECSS2 200 bis 230 w
* Tabelle der anwendbaren Hibe @®Standard * Bei Wahl der Endstufenausfiihrung ist das Kabel
Hub [mm herstellb inbegriffen. Kabeltyp und -lange auswahlen. -
Il 30 | 50 [100/150|200|250|300|350(400|450|500| NerStelibarer Beispiel: 23
Modell Hubbereich $2S2: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2) |2 £
LEY25 ® &6 &6 &6 &6 6 o6 o o — — 15 bis 400 s2 " Standardkabel (2 ;1) g%
LEY32 [ ] [ ] [ ] @ o o [ ] [ ] [ ] @ o 20 bis 500 _ - ohne Kabel und Endstufe % §
= Bitte setzen Sie sich fur Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als 5

Sonderbestellung gefertigt werden.

SvVC

O

Fir Signalgeber siehe Seite 28. |
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Serie LEY-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Technische Daten

Modell LEY25S2/LEY25DS? LEY32S } (parallel) LEY32DS $ (axial)
Hub [mm] Anm. 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250 30, 50, 100, 150, 200, 250
250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Nutzlast horizontal Anm. 2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
[kg] vertikal 8 16 30 9 19 37 12 24 46
Schubkraft [N] Anm. 3) ) ) ) ) . . . . .
(Schaltpunkt: 15 bis 30%) 65 bis 131 {127 bis 255|242 bis 485| 79 bis 157 |154 bis 308|294 bis 588| 98 bis 197 |192 bis 385|368 bis 736
o | max. Betriebs- Hub- bis 300 900 450 225 1200 600 300 1000 500 250
-g geschwindigkeit A" 4) bereich| 395 bis 400 600 300 150
= [mm/s] 405 bis 500 — — — 800 400 200 640 320 160
s Schubgeschwindigkeit [mm/s2] Anm. 5) max. 35 max. 30 max. 30
‘& | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000 5000
3 Positions Wiederholgenauigkeit [mm] +0.02 +0.02
5 | Steigung [mm] 12 | & | 3 20Am.6) [ 1pAm.6) [ 5Ame6) [ 16 | 8 | 4
g StoB-/Vibrationsbesténdigkeit [m/s2] Anm- 7) 50/20 50/20
‘S | Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen/Kugelumlaufspinde| ~ Kugelumlaufspindel + Riemen [ Kugelumlaufspindel
2 Fithrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange) Gleitbuchse (Kolbenstange)
Schutzart IP65
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) max. 90 (keine Kondensation)
Bedingungen fiir den Einsatzdes | horizontal min. 8 min. 31 [nichterforderlich| min. 15 |nicht erforderlich |nicht erforderlich| min. 23 |nicht erforderlich | nicht erforderlich
externen Bremswiderstand [kg] A8 | vertikal min. 3 min. 2 min. 2 min. 6 min. 7 min. 11 min. 6 min. 7 min. 12
S | MotorgréBBe 100 W/CJ40 200 W/J60
5 Motorausfiihrung AC-Servomotor (100/200 VAC) AC-Servomotor (100/200 VAC)
§ Encoder Motorausfiihrung S2, S3: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 p/rev)
’ﬁ Motorausfiihrung S6, S7: Absolut-Encoder, 18-bit (Aufldsung: 262144 p/rev)
& |Leistungsaufnahme horizontal 45 65 65
2 [[W]Anm. 9) vertikal 145 175 175
§ Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2
£ |im Betriebszustand [W] A" 0 | vertikal 8 8 8
© | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A 11) 445 724 724
£ | Ausfiihrung Am- 12) spannungsfreie Funktionsweise
25| Haltekraft [N] 131 255 485 157 | 308 | 588 197 385 736
£5] Leistungsaufnahme bei 20°C [W] A 19 6.3 7.9 7.9
87| Nennspannung [V] 24 VDC_1d:,

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich fiir Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Anm. 2) Der max. Wert der horizontalen Nutzlast. Die tatsachliche Nutzlast ist abhéngig von der Bedingung der externen Fihrung. Priifen Sie den Wert mit dem tatsachlichen Aufbau.

Anm. 3) Der Krafteinstellbereich fir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw. Stellen Sie die Parameter entsprechend des "Kraft-Umrechnungsdiagramms" auf Seite 88 ein.

Anm. 4) Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.

Anm. 5) Die zulassige Aufprallgeschwindigkeit fiir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw.

Anm. 6) Aquivalente Steigung inklusive Riemeniibersetzung [1.25:1])

Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen
im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 8) Die Nutzlastbedingungen, die bei Hochstgeschwindigkeit den externen Bremswiderstand erfordern (Einschaltdauer: 100%). Bestellen Sie die Regenerierungsoption getrennt.
Einzelheiten und Bestell-Nr. siehe "Bedingungen fir die Regenerierungsoption auf den Seiten 86 und 87.

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

Anm. 10) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

Anm. 11) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 12) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".

Anm. 13) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.

Gewicht
Produktgewicht kgl
Serie LEY25S[] (Motor-Einbaulage: parallel) LEY32S[] (Motor-Einbaulage: parallel)
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Motor- |Inkremental-Encoder| 1.31 | 1.38 | 1.55 | 1.81 | 1.99 | 2.16 | 2.34 | 2.51 | 2.69 | 2.42 | 2.53 | 2.82 | 3.29 | 3.57 | 3.85 | 4.14 | 4.42 | 4.70 | 4.98 | 5.26
Ausfiirung|  Absolut-Encoder | 1.37 | 1.44 | 1.61 | 1.87 | 2.05 | 2.22 | 2.40 | 2.57 | 2.75 | 2.36 | 2.47 | 2.76 | 3.23 | 3.51 | 3.79 | 4.08 | 4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20

Serie LEY25DS[] (Motor-Einbaulage: axial) LEY32DS[] (Motor-Einbaulage: axial)
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Motor- (Inkremental-Encoder| 1.34 | 1.41 | 1.58 | 1.84 | 2.02 | 2.19 | 2.37 | 2.54 | 2.72 | 2.44 | 2.55 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 472 | 5.00 | 5.28
Ausfiirung|  Absolut-Encoder | 1.40 | 1.47 | 1.64 | 1.90 | 2.08 | 2.25 | 2.43 | 2.60 | 2.78 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22

Zusatzgewicht [ka]

GroBe 25 32

Motorbremse Inkremental-Encoder 0.20 | 0.40

Absolut-Encoder 0.30 0.66

K°|benstangen. AuBengewinde 0.03 0.03

AuBengewinde Mutter 0.02 | 0.02

FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschrauben) 0.08 0.14

Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben) 017 | 0.20
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben) ) )
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Elektrischer Zylinder Serie LEY-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Konstruktion

oben Motorausfiihrung: LEY 33 . 25
axiale Motorausfiihrung: LEY 3;D

\
Y W {Modellauswahl

LE

Kabel werden gemeinsam ausgeliefert.

[ =] thr

®
b \®
e
/
il
Servomotor/Schrittmotor
Il

LEYG

— (L
— Hi i Le 74
= . ’! - // ]T /.’, T\ \ | @ T Aré i
b d0/d dddobbbee b4 ek —
E ®P@® Z 10 63 3 3 oo
<0
(6]8)
il
- - -
Q
O
11}
-l
-
bei Wahl des Kolbenstangen-AuBengewindes ?5
Ll
-l
Stiickliste <
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm. o
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 19 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung &J)
2 | Kugelumlaufspindel (Welle) legierter Stahl 20 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung |
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 21 |Riemen — —
4 |Kolben Aluminiumlegierung 22 |Lager-Befestigung | Aluminiumlegierung
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl hartverchromt 23 | Lagerbugel rostfreier Stahl
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 24 | Abstreifer Polyamid
7 | Gehéuse Aluminiumlegierung 25 | Sicherungsring Stahl
8 | Verdrehsicherung POM 26 |Motoradapter Aluminiumlegierung beschichten
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 27 | Motor — S
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 28 | Schmutzabstreifer Filz g
11 | Buchse Bleibronzeguss 29 |O-Ring NBR Q
12 | Dampfscheibe Urethan 30 | Dichtring NBR g
13 |Lager — 31 | O-Ring NBR A
14 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss beschichten 32 | Motorblock Aluminiumlegierung beschichten < (O]
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss beschichten 33 | Lager Aluminiumlegierung >
16 | Magnetring — 34 | Dornhaltekreuz Urethan Ii|J
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm 35 | Muffe (AuBengewinde) Automatenstahl vernickelt
18 | Kolbenfiihrungsband POM Hub min. 101 mm 36 | Mutter legierter Stahl verzinkt und chromatiert
e N—
Ersatzteile (parallel Motor)/Riemen Ersatzteile/Schmierfett []
Pos. GroBe Bestell-Nr. Bereich Bestell-Nr. 8
25 LE-D-2-2 GR-S-010 (10 g) L
21 32 LE-D-2-4 Kolbenstange GR-S-020 (20 g) —

+ Kolbenstangenende regelmaBig einfetten.
Dies sollte bei 1 Million Umdrehungen oder 200 km geschehen, je nachdem, was zuerst eintritt.

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ .
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Serie LEY-X5

Staub- und Strahlwasserschutz (IP65)

Abmessungen

oben Motorausfiihrung: LEY2

Z-Phasen-Erfassungsposition

des Encoders X H effektite Gewindetiefe C
241 w oPB
N ) o7 r'
3 Kolben-Betriebsbereich
‘ (Hub +4 mm) d > Liiftungséffnung Anm- 3)
b U verwendbarer SchlauchauBen-@ 4
1[0 -
o) |
=4
- = 3 - - S S S (= E =
o 2 L] | Lol
M ' Y LIK Anm. 2) Xx O1 effektive
S 4 x O1 effektive L B + Hub Gewindetiefe R
Gewindetiefe R A+ Hub
[mm]
GroBe | Hubbereich | A B (o3 D EH | EV H J K L M 01 R PA | PB \'}
15 bis 100 | 130.5| 116
25 101 bis 400 | 155.5 | 141 13 20 44 | 455 | M8x1.25 24 17 | 145 | 34 M5 x 0.8 8 | 154 \8.2 40
20 bis 100 | 148.5| 130
32 101 bis 500 | 178.5 | 160 13 25 51 56.5 | M8x1.25 31 22 | 185 | 40 M6 x 1.0 10 | 154 2 60
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder
GroBe | Hubbereich | S T U PC | ohne Motorbremse | mit Motorbremse | ohne Motorbremse | mit Motorbremse Y
w X 4 w X Z w X Z w X Z
25 15 b'.s 100 46 92 1 15.4 | 87 120 141 | 123.9(156.9 | 15.8 | 82.4 | 1154 | 141 [ 123,5|156.5| 15.8 | 51
101 bis 400
20 bis 100
32 - 60 118 1 159 | 88.2 (1282 | 17.1 | 116.8|156.8| 17.1 | 76.6 | 116.6 | 17.1 | 116.1 | 156.1 | 17.1 61
101 bis 500
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders
2+1
- ) ) Y
Kolben-Betriebsbereich
(Hub + 4 mm) BA
m . . .
Liftungsfinung -9 % H effektive Gewindetiefe C
verwendbarer SchlauchauBen-@ 4 \\( —r

B + Hub

A + Hub

[mm]
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder
GroBe | Hubbereich | ohne Motorbremse | mit Motorbremse ohne Motorbremse | mit Motorbremse B C D EH | EV
A w Y4 A w Z A w Z A w 4
15 bis 100 | 238 274.9 233.4 274.5 136.5
25 101 bis 400 | 263 87 14.6 299.9 123.9| 16.3 258.4 824 | 146 2095 123.5| 16.3 1615 13 20 44 455
20 bis 100 | 262.7 291.3 251.1 290.6 156
32 101 bis 500 | 292.7 88.2 | 17.1 3213 116.8 | 17.1 2811 76.6 | 171 3206 116.1 | 171 186 13 25 51 56.5
GroBe | Hubbereich H J K L M 01 R PA | PB \'} S T U PC Y
25 15 bl.s 100 M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 154 | 8.2 40 45 46.5 1.5 159 | 71.5
101 bis 400
32 20 bl.s 100 M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 154 | 8.2 60 60 61 1 159 | 87
101 bis 500

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen sich der Schlitten bewegen kann.

Stellen Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.

Anm. 2) Die GroBe der Schlisselweite des Kolbenstangenendes (LIK) ist je nach Produkt unterschiedlich.

Anm. 3) Die Liftungsdffnung ist der Anschluss zur Freisetzung in die Atmosphére. Diese Offnung darf keinem Druck ausgesetzt werden.

4 x O1 effektive
Gewindetiefe R

Siehe Seite 95 fiir das Kolbenstangen-AuBengewinde.
Siehe Seite 19 fur die Montageabmessungen.

Bringen Sie den Schlauch an der Liiftungsdffnung an und achten Sie darauf, dass das Schlauchende nicht mit Staub oder Wasser in Beriihrung kommt.
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Elektrischer Zylinder / Mit Fiihrungsstange

Serie LEYG

S
&
=5 e}
= o
. = b " g e
Momentlast '
Auswahlbedingungen . E
vertikal horizontal g -
L L L ‘_g
L D=
m m o
Einbaulage : [ : g
[T %o
em em 3>
| | 11}
1 1 -
max. Geschwindigkeit [mm/s] "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm" max. 200 gréBer 200 |
Diagramm (Ausfiihrung mit Gleitfiihrung) ®,® ®, ®* — ©©
Diagramm (Ausfiihrung mit Kugelfiihrung) ®,® @, ©) g%
= Bei der Gleitfiihrung wird die Geschwindigkeit durch eine horizontale Last/Momentlast eingeschrankt. H Iill
Vertikale Montage, Gleitfiihrung —
(D Hub bis 70 mm (2) Hub grdBer 75 mm (.5
100 100 ; 8
_ _ = ! |
2 2 L LEYG32M |
— — N~
£ £ -
3 LEYG32M[] e 10 LEYG25ML] o
g ™~ g (5]
= 10 = w
Q Q
R — ® -
= ———LEYG25M[] = 1
g g <
o
(&}
1 0.1 w
10 100 1000 10 100 1000 .
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm] —
Anm.) Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel” und "Geschwindigkeit".
Siehe Seite 109 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm".
. .. >
Vertikale Montage, Kugelfiihrung 1]
R -
(3 Hub bis 35 mm @ Hub groBer 40 mm -
100 100 2
IS
S o S —
X, = o)
£ LEYG32LL[] £ LEYG32LL[] (%))
g 10 : g 10 D~ ¢
8 = 8 ——LEYG25L[] 0]
T~ >=
g LEYG25L] g L
R R -
[0 [0
Ke) Ke)
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000 ]
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm] 8
Anm.) Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel" und "Geschwindigkeit". L
Siehe Seite 109 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm". |
=3
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Serie LEYG

Momentlast

Horizontale Montage, Gleitfiihrung

(® L =50 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s

(® L=1000 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s

— 10 : ; — - 10 : : —F——
2 FLEYG32MO LEYG32ML =1 2 —— i~ —i=as
£ ; — 1 G? 11 € FLEYG32MO] LEYG32ML =
° D e gy ~ [ [ [[[] ® — 1T
é 1 LEYG25MO] LEYG25M[] é 1 LEYG25ML] LEYG25M[]
2 2
g 3
= =
38 38
01 0.1
10 7075 100 1000 10 7075 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
(@ L=50mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s L =100 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s
— 10 — _ 10 —
5 = g —
c  [LEYG32MO in g [LEYG32MC in
9 e LEYG32MC] 2 — i LEYGI2ML]——
§ 1[LEYG25MO] —~ ] & 1|/LEVG25NL] 0 g |
o LEYG25M =1 © LEYG25MC =
5 54
g 8
< 01 < 01
10 7075 100 1000 10 7075 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
Horizontale Montage, Kugelfiihrung
@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s L =100 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s
— 10 % ====c - 10 ; ===
2 ILEYG32LC1H Tvran o ——H 2 E t = . --PFit
Z H L YCT3’T"-H =  [LEvesalnH === LEYG32LI I~
9 [LEYG25LOI LEYG25L0 T 2 & H
L 2
(@] (@]
(0] (9]
g 8
2 0.1 gl e 2 01 )
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s (2 L =100 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s
— 10 ; ==c==: - 10 ; ==c==
2 - — e — o : — ——
c tLEYG32L[1{ LEY(T‘32LTDT~~~ c tLEYG32LL]{— LEY(‘;32|_‘:|‘:::
[0] o —
o T - » — [ [1
é ’ LEYG25L[] LEYG25L[] é 1 ILEYG25L0] LEYG25L | ||
L L
je)] je)]
(0] (9]
= =
L 120125 2 o4 120125
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]

Betriebsbereich bei Verwendung als Anschlag

LEYGLIM (Gleitfiihrung)

A Achtung

E ) Sicherheitshinweise zur Handhabung

3 Anm 1) Bei Verwendung als Anschlag ein Antrieb
u m mit einem Hub von héchstens 30 wahlen.
- Anm. 2) LEYGOL (Kugelfiihrung) kann nicht als

Stopperzylinder verwendet werden.
Anm. 3) Das Aufprallen der Werkstlcke bei der

Serie mit Fihrungsstange muss

verhindert werden (Abb. a).

ogooo
I
]

werden. Es muss auf der Ober- oder
Unterseite montiert werden (Abb. b).
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! Abb. b

Anm. 4) Das Gehé&use darf nicht am Ende montiert

Levaza />
EY

Nutzlast m [kg]

10 20 30 40 50
Geschwindigkeit L [m/min]




Modetiauswahi Serie LEYG

Geschwindigkeits-VertikaInutzIast-Diagramm/Bedingungen fur die Regenerierungsoption

LEYG25L 1 (Motor-Einbaulage: Montage oben/axial)

40

30 Gewindesteigung 3: LEYG25[IC

Bedingungen fiir die Regenerierungsoption

* Die Regenerierungsoption ist erforderlich, wenn das Produkt oberhalb der
Regenerierungslinie im Diagramm verwendet wird. (Getrennt zu bestellen)

_ Regenerierungsoptionsmodelle
2 Betriebsbedingungen | Bedingungen fiir die Regenerationsoption | vertikaler Transfer
E 20 \ A Einschaltdauer 50 % oder mehr
N Gewindesteigung 6: LEYG25( 1B LEC-MR-RB032
Z -7 === ': ‘ B Einschaltdauer 100 %
10 tGewindesteigung 12: LEYG25L1A
L —H e —
o : =
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32[_] (Motor-Einbaulage: Montage oben) LEYG32D (Motor-Einbaulage: axial)
50 60 ‘
40 ot Gewindesteigung 5: LEYG32(1C 50 1y Gewindesteigung 4: LEYG32D[1C
s X _ M m |
2. 30 z = ,/E
3 \f/>< Gewindesteigung 10: 2 30 Gewindesteigung 8:
5 N LEYG32(1B 5 LEYG32D 1B
5 wNNEYee gy ERN S W Wt n
\ Gewindesteigung 20: N NI —T .
10 " Evaaan N \‘J_< Gewindesteigung 16:
I— e 10 I ’*‘@* LEYG32DLIA|
T — ‘
0 0 1
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeits-Horizontalnutzlast-Diagramm/Bedingungen fiir die "Regenerierungsoption"

LEYG25L 1 (Motor-Einbaulage: Montage oben/axial)

Bedingungen fiir die Regenerierungsoption

70 + Die Regenerierungsoption ist erforderlich, wenn das Produkt oberhalb der
60 —G7windeste gung 3‘: LEYG‘ZSDC Regenerierungslinie im Diagramm verwendet wird. (Getrennt zu bestellen)
50 \ Gewindesteigung 6: LEYG25[ 1B Regenerierungsoptionsmodelle
2 40 \\: Betriebsbedingungen | Bedingungen filr die Regenerationsoption | horizontaler Transfer
% \ ﬂ Einschaltdauer 50 % oder mehr
s \ /ﬂ LEC-MR-RB032
= 1 i i B Einschaltdauer 100 %
=z I Gewindesteigung 12: LEYG25[ 1A °
20 =— N
I l
10 1
1
0 ! :
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32[ ] (Motor-Einbaulage: Montage oben) LEYG32D (Motor-Einbaulage: axial)
80 T T T T 80 T T T T
. Gewindesteigung 5: LEYG32[1C . Gewindesteigung 4: LEYG32DLIC \
7 — | | | R | 7 | | | |
/ Gewindesteigung 10: LEYG32B V/I.'l Gewindesteigung 8: LEYG32D[IB
60 ‘\(/ \ 60 1 \
2 50 : 2 50 ! \
% N, 5 I
g 40 g 4 : Y/“
2 30 : - 2 30 et
Gewindesteigung 20:\\ Gewindesteigung 16: N
20 LEYG320A ~ 20 LEYG32DCJA
10 10 !
1
0 0 I
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Geschwindigkeit [mm/s]

Geschwindigkeit [mm/s]
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” LEY

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

” LEY }‘

AC-Servomotor

LEYG

LECSL] ‘ i

Produkispezffische
Sicherheitshinweise

{ .



Serie LEYG

Kraft-Umrechnung_;sdiag_jramm

LEYG25L 1 (Motor-Einbaulage: Montage oben/axial)

500
400 /
Gewindesteigung 3:
e LEYG25L1C
= 300 A
=4
5
X 200 <~ X : :
Gewindesteigung 6:
100 ‘
— Gewindesteigung 12:
LEYG25[]A
0 \
10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]
LEYG32[ ] (Motor-Einbaulage: Montage oben) LEYG32D (Motor-Einbaulage: axial)
600 800
P 700
500 7 o
o Gewindesteigung 5: 600 e
400 L LEYG32L1C Gewindesteigung 4:—
_ P _ 500 7 LEYG32D[IC ——
< <
b= 300 &= 400
¢ — ¢ o ——
—Gewindesteigung 10: 300 —_ Gewindesteigung 8:|
200 LEYG32(1B LEYG32DLIB
200
S . ]
100 - - Gewindesteigung 16: 7
Gewindesteigung 20: 100 LEYG32DUIA |
0 LEYGFZDA 0 ‘ ‘
10 20 30 40 10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%] Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]

x1 Motorausfliihrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Inkremental-Encoder, muss der Parameter Nr. PC12/der Wert des internen

Drehmomentbefehls auf max. 30% eingestellt werden.
%2 Motorausfiihrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Absolut-Encoder, muss der Parameter Nr. PC13/der Wert des max. Ausgangsbefehls

des analogen Drehmoments auf max. 30% eingestellt werden.
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LEYG

Elektrischer Zylinder / Mit Fihrungsstange

AC-Servomotor

Serie LEY

LEYG25, 32

Bestellschliissel

q

100

S

25|M| |S2|B
00006

Y 1 {Modellauswahl

” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

6 00 o

2]A
© o @

[

(

LECA6
LECP6

“ GroBe 9 Flihrungsart 9 Motor-Einbaulage e Motorausfiihrung*"
25 M Gleitfihrung — | Montage oben ) Ausgang|  Antriebs- kompatible
32 L Kugelfiihrung D axial ke AU T W] groBe Endstufen®?
AC-Servomotor
S2 (Inkremental-Encoder) 100 25 LECSALI-ST
AC-Servomotor
S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSALL-S3
LECSB[I-S5
AC-
S6 ( Abiﬁj;ggg};gr) 100 25 LECSCC-S5
LECSS[I-S5
) LECSB[-S7
ST | (AbeortEncocey | 200 32 | LECSCO-S7
LECSS[-S7
=1: FUr die Motorausflihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix der
Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5.
=2: Weitere Informationen zur Endstufe siehe Seite 121.
e Steigung [mm] @ Hub [mm] 0 Motoroption
Symbol LEYG25 LEYG32* 30 30 — ohne
A 12 16 (20) bis bis B mit Motorbremse
B 6 8 (10) 300 300
C 3 4 (5) = Siehe nachstehende Tabelle fur Details.

* Die Werte in () sind die Steigung fur die GréBe
32, Ausfiihrung mit Montage oben. (Aquivalente
Steigung inklusive Riemenubersetzung [1.25:1])

@ Fiihrungsstangen-Optionen @ Kabeltyp* @ Kabelldnge* [m]
— ohne — ohne Kabel — ohne Kabel
F mit Schmierfett-Haltefunktion S Standardkabel 2 2
x Anwendung nur bei Gleitfihrungen der R Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5
BaugroBe 25 und 32. (Siehe "Konstruktion” # Die Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen. A 10
auf Seite 114.) (Das Motorbremsenkabel ist inbegriffen, wenn # Die Kabel von Encoder, Motor und

die Option mit Motorbremse gewahlt wird.)
= Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist

- Montage oben: (A) Achsenseite

« Axial: (B) Gegen-Achsenseite

(Weitere Einzelheiten siehe Seite 132.)

Motorbremse haben dieselbe Lénge.

+ Tabelle der anwendbaren Hibe @Standard
Hub herstellbarer
Modell mmj| 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 Hubbereich
LEYG25 (] (] (] (] (] o o 15 bis 300
LEYG32 @ @ [ ] [ ] [ ] [ [ 20 bis 300

Anm.) Bitte setzen Sie sich flr Hiibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

Fur Signalgeber siehe Seiten 21 und 22. ‘
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AC-Servomotor

LEYG

LECSL] ‘

Produkispezffische
Sicherheitshinweise
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Serie LEYG

Motor-Einbaulage:

oben

i1

Motor-Einbaulage: axial

@ E/A-Stecker

ohne Stecker

mit Stecker

m Endstufenausfiihrung”
kompatible Endstufen | Versorgungsspannung (V) —
— ohne Endstufe — H
A1 LECSA1-SOJ 100 bis 120
A2 LECSA2-S[J 200 bis 230
B1 LECSB1-S[J 100 bis 120
B2 LECSB2-S[] 200 bis 230
C1 LECSC1-S 100 bis 120
C2 LECSC2-S[] 200 bis 230
S1 LECSS1-SJ 100 bis 120
S2 LECSS2-S 200 bis 230

= Bei Wahl der Endstufenausfihrung ist das Kabel
inbegriffen. Kabeltyp und -lange auswéhlen.

Beispiel:

S282: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)

S2

: Standardkabel (2 m)

Kompatible Endstufen

: ohne Kabel und Endstufe

Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfithrung mit Fiihrungsstange der Serie LEYG

- Den Signalgeber von der Vorderseite aus mit hervorstehender Kolbenstange (Platte) einflihren.

- Fur die Teile, die sich hinter der Flhrungsbefestigung befinden (Seite, an der die Kolbenstange
hervorsteht) kann der Signalgeber nicht befestigt werden.

- Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an der die Kolbenstange hervorsteht, wenden
Sie sich bitte an SMC.

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

j ‘1|l

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link-Ausfiihrung
mit direktem Eingang

SSCNET lll-Ausfiihrung

Steuerungs-Encoder

17-bit-Encoder

18-bit-Encoder

18-bit-Encoder

Endstufenausfiihrung
oo |
Serie LECSA LECSB LECSC
Anzahl Punktetabellen bis 7 — bis 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang @) O — —
verwendbares Netzwerk — CC-Link SSCNET Ill-Ausfiihrung
Inkremental- Absolut Absolut Absolut

18-bit-Encoder

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung (V)

100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Details auf Seite

Seite 121
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Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange Serie LEYG

S
z
3
_§
Technische Daten =
P —
2
Model ';_'fz‘{,%zzf’s%%ssé‘:?;i'l';')) LEYG3201S%, parallel) LEYG3201DS? (axial)
Hub [mm] A" 1 30, 50, 100, 150, 30, 50, 100, 200, 30, 50, 100, 200, = E
200, 250, 300 250, 300 250, 300 =]
Nutzlast [kg] horizontal Am-2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60 g
vertikal 7 15 29 7 17 35 10 22 44 E
K] Anm. 3 <
'g (Ssc:huatl’:(prlajgk[t':l]15 bis) 30%) 65 bis 131|127 bis 255|242 bis 485| 79 bis 157 | 154 bis 308|294 bis 588 | 98 bis 197 | 192 bis 385|368 bis 736 @ —
5: max. Geschwindigkeit [mm/s] 900 450 225 1200 600 300 1000 500 250 %
S | Schubgeschwindigkeit [mm/s?] Anm- 4) max. 35 max. 30 max. 30 IS
‘© | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000 5000 g (O]
g Positioniergenauigkeit [mm] +0.02 +0.02 c% >
5 [ Steigung [mm] (inklusive Riemeniibersetzung) 12 [ 6 | 3 20 [ 10 | 5 [ 16 | 8 | a4 11}
g StoB-/Vibrationshesténdigkeit [m/s2] Amm-5) 50/20 50/20 -~
§ | Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen [1:1)/Kugelumlaufspindel | Kugelumlaufspindel + Riemen [1:1.25][ Kugelumlaufspindel
2 | Fihrungsart Gleitflhrung (LEYGLCIM), Kugelfiihrung (LEYGLIL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 5 bis 40 e —
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) max. 90 (keine Kondensation) ©©
Bedingungen fiir dieA™6 | horizontal | min. 8 min. 31 | nicht erforderlich| min. 15 | nicht erforderlich | nicht erforderlich | _min. 23 | nicht erforderlich | nicht erforderlich | | < @
"Regenerierungsoption” [kg] | vertikal min. 2 min. 1 min. 1 min. 4 min. 5 min. 9 min. 4 min. 5 min. 9 (S]]
Motorausgang/GréBe 100 W/C140 200 W/CJ60 il
$ [ Motorausfiihrung AC-Servomotor (100/200 VAC) AC-Servomotor (100/200 VAC) ~-
g Encoder Motorausfﬂh_l_'ung S2, S3: Inkremental-Encoder 17'-bit (Al_J_fIbsung: 131072 Impuls/U)
) Motorausfiihrung S6, S7: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Impuls/U) (0}
‘S | Leistungsaufnahme | horizontal 45 65 65 6
2 | [W]Am-7) vertikal 145 175 175 i}
% Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2 =
"© | im Betriebszustand [W] 8| yertikal 8 8 8
max. momentane Leistungsaufnahme [W]Am-9 445 724 724 -
§ | Ausfiihrung Anm- 10) Motorbremse Motorbremse o
% §| Haltekraft [N] 131 | 255 [ 485 157 | 308 | 588 197 | 38 | 736 O
2| Leistungsaufnahme bei 20°C [W] A 11) 6.3 7.9 7.9 w
=[Nennspannung [V] 24 VDC ., -
Anm. 1)Bitte setzen Sie sich fir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase.) —
gefertigt werden. Anm. 6) Die Nutzlastbedingungen, die bei Hochstgeschwindigkeit die "Regenerierungsoption” erfordem (Einschaltdauer.: <
Anm. 2) Der max. Wert der horizontalen Nutzlast. Zur Unterstiitzung der Last ist eine externe Filhrung notwendig. Die 100%). Bestellen Sie die Regenerierungsoption getrennt. Einzelheiten und Bestellnummern siehe "Bedingungen fiir o
tatséchiiche Nutzlast ist abhéngig von der Bedingung der extenen Filfrung. Prifen Sie den Wert mit dem die Regenerierungsoption" auf . 109. (&)
tatsachlichen Gerat. Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gitt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. 1T
Anm. 3) Der Krafteinstelloereich (Schaltpunkte der Endstufe) fiir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus Anm. 8) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gitt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in -
usw. Stellen Sie ihn entsprechend des "Kraft-Umrechnungsdiagramms" auf Seite 110 ein. der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 4) Die zuléssige Aufprallgeschwindigkeit fir den Schubbetrieb mit dem Drehmoment-Steuermodus usw. Anm. 9) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrie ist. M
Anm. 5)StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Anm. 10) Nur bei Wahl der Motoroption ‘mit Motorbremse".
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase.) Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehffunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und >
Gewicht 1T
-
Gewicht: Ausfiihrung fiir Montage oben ka |5
Serie LEYG25M LEYG32M °
Hub [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 g
5% Inkremental-Encoder 180 | 199 | 231 | 273 | 38.07 | 341 | 3.67 | 324 | 350 | 4.05 | 480 | 535 | 583 | 6.28 g
25 Absolut-Encoder 1.86 2.05 2.37 2.79 3.13 3.47 3.73 3.18 3.44 3.99 4.74 5.29 5.77 6.22 ]
Serie LEYG25L LEYG32L <
Hub [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 Y
5% Inkremental-Encoder 1.81 | 202 | 226 | 269 | 295 | 327 | 351 | 324 | 351 | 39 4.64 | 5.06 | 556 | 5.96 E
25 Absolut-Encoder 1.87 2.08 2.32 2.75 3.01 3.33 3.57 3.18 3.45 3.84 4.58 5.00 5.50 5.90 |
Gewicht: axiale Motorausfiihrung lkg
Serie LEYG25MD LEYG32MD |
Hub [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 ——
§ o Inkremental-Encoder 1.83 2.02 2.34 2.76 3.10 3.44 3.70 3.26 3.52 4.07 4.82 5.37 5.85 6.30 D
28 Absolut-Encoder 1.89 2.08 2.40 2.82 3.16 3.50 3.76 3.20 3.46 4.01 4.76 5.31 5.79 6.24 (7))
Serie LEYG25LD LEYG32LD (I.I-j
Hub [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 |
5% Inkremental-Encoder 184 | 205 | 229 | 272 | 298 | 330 | 354 | 3.26 | 353 | 3.92 | 466 | 508 | 558 | 5.98
25 Absolut-Encoder 1.90 | 2.11 235 | 278 | 3.04 | 336 | 360 | 3.20 | 3.47 | 3.86 | 460 | 502 | 552 | 592 28
L2 =
Zusatzgewicht kg 25
GroBe 25 | 32 =5
Inkremental-Encoder 0.20 | 0.40 x5
Motorbremse Absolut-Encoder 0.30 | 0.66
%SNC 113



Serie LEYG

Konstruktion

Motor-Einbaulage: Ausfiihrung fiir Montage oben
6

=== N

¢ i : 1

/@/@}@@ il _ — 0O r—rs

Motor-Einbaulage: Axial-Ausfiihrung

OOk ‘

db Ghd HA9E b b g s

Gt T=

=y

LEYGLCIM bei Wahl der Schmierfett-Haltefunktion
3 ;@ ? LEYG25/32: max. Hub 50 LEYG25/32: max. Hub 50
fin L2 | & b
5 [© O]
T o
9 11
© © D
= i —
LEYGLIL
39 40
=}
&
- - J— Q. Q -
€] 6]
— — : —3
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
2 Kugelumlaufspindel, Welle legierter Stahl 23 | Zylinderstift rostfreier Stahl
3 Kugelumlaufspindel, Mutter — 24 | Dichtung NBR
4 Kolben Aluminiumlegierung 25 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
5 Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 26 | Motoradapter Aluminiumlegierung eloxiert
6 Zylinderkopf Aluminiumlegierung 27 | Motor —
7 Gehause Aluminiumlegierung 28 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
8 Verdrehsicherung POM 29 | Lager Aluminiumlegierung
9 Muffe Automatenstahl vernickelt 30 | Dornhaltekreuz Urethan Dornhaltekreuz
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 31 | Fiihrungsbefestigung |Aluminiumlegierung eloxiert
11 | Buchse Bleibronzeguss 32 | Fuhrungsstange Kohlenstoffstahl
12 | Dampfscheibe Urethan 33 | Platte Aluminiumlegierung eloxiert
13 | Lager — 34 | Plattenbefestigungsschraube | Kohlenstoffstahl vernickelt
14 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss | dreiwertig chromatiert 35 | Fihrungsbolzen Kohlenstoffstahl vernickelt
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig chromatiert 36 | Gleitfilhrung —
16 | Magnetring — 37 | Filz Filz
17 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm 38 | Halter Kunststoff
18 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 39 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
19 | Riemenscheibe fiir Spindel |Aluminiumlegierung 40 | Kugelfithrung —
20 | Motor-Riemenscheibe |Aluminiumlegierung 41 | Distanzstiick Aluminiumlegierung chromatiert
21 | Riemen —
Stiitzblock Ersatzteile / Riemen
GroBe Bestell-Nr. « |m Lieferumfang des Stutzblocks sind GroBe Bestell-Nr.
25 LEYG-S025 zwei Gehdusemontageschrauben enthalten. 25 LE-D-2-2
32 LEYG-S032 32 LE-D-2-4

114 SMC
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Abmessungen: Montage oben

Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange Serie LEYG

oXA H9 Tiefe XA 4 x M OA Gewindetiefe OB
— N _ . 2xNA
o % G/f—J Gewindetiefe NC
Querschnitt XX o
D x . : : : X
0 : | @
= D N B © § - ) Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen sich der
| | XA XAH9 || ©03) — Schliten bewegen kann. Stellen Sie
. Querschnitt XX sicher, dass das am Kolben angebrachte
W8 Werkstiick nicht die Werkstiicke und
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Anm- 2) Z||.WA Anlagen im Umfeld des Kolbens
WC + Hub behindert.
Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der
Z-Phase des Encoders ausgehend vom
‘>’ Hubende der Motorseite.
]2 .
Kolben-Betrisbsbersich Avm. 1) |13 - * ) S B
4xNA T (Hub + 4 mm) ] - 4 x M OA Durchgangsbohrung
Gewindetiefe NB (FC) b L7} querschitt XX oXA H9 Tiefe XA
T { C_10 L ! :
e o\ ! o L ¢
< : | _ - d > Tyn
: ol O ! b o
6! 3 it s ] (T Y IUO‘P 5
M 0.5 c Y X
EA FA FB T
EB B + Hub EH
A + Hub
<
% . r;l
LEYGLIL (Kugelfiihrung) [mm] N e — LEYGLIM (Gleitfiihrung) [mm]
GroBe Hubbereich L DB > =g P = GroBe Hubbereich L DB
bis 114 91 bis 59 67.5
25 115 bis 190 115 10 25 60 bis 185 1005 | 12
- e —— -
191 bis 300 133 m 05 \4x0G Durchgangsbohrung 186 bis 300 138
bis .114 97.5 % Z WA b|§ 59 74
32 115 bis 190 116.5 | 13 L+ Hub 32 60 bis 185 107 16
191 bis 300 34 186 bis 300 144
LEYGLIM, LEYGLIL gemeinsam [mm]
GroBe| Hubbereich A B C (DA |EA EB | EH | EV|FA|FB|FC| G |GA| H J K M [ NA | NB | NC
bis 39 50
40 bis 100 1415/ 116 675
25 101 bis 124 ) 20 46 85 | 103 | 525 | 11 | 145|125 | 54 | 41 99 31 29 34 [M5x08| 8 6.5
125 bis 200 | 166.5| 141 | 84.5
201 bis 300 102
bis 39 55
40 bis 100 1605 | 130 68
32 101 bis 124 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185 |165| 54 | 50.5| 126 | 385 | 30 40 [M6x1.0[ 10 8.5
125 bis 200 | 190.5| 160 | 85
201 bis 300 102
GroBe| Hubbereich | OA | OB | P Q S T U V [WA|WB WC| X | XA | XB| Y z
b|§ 39 35 | 26 70
40 bis 100 50 | 335
25 101 bis 124 |M6x1.0| 12 80 18 30 95 | 7 40 ) 54 4 5 26.5| 8.5
125 bis 200 70 |435| 95
201 bis 300 85 | 51
bIS. 39 40 | 285 75
40 bis 100 50 | 335
32 | 101 bis124 |Mex10| 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 7.5 | 60 ) 64 5 6 |34 8.5
125 bis 200 70 | 43.5]| 105
201 bis 300 85 | 51
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder
GroBe| ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse
VA | VB|VC| VA | VB |VC|VA|VB |VC | VA | VB | VC
25 (120 87 141 |156.9 [ 123.9| 15.8 | 1154 | 82.4 | 141 [ 156.5|123.5| 15.8
32 |128.2| 88.2 | 17.1 | 156.8 | 116.8 | 17.1 |116.6| 76.6 | 17.1 | 156.1 | 116.1 | 17.1
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Serie LEYG

Abmessungen: axialer Motor

oXA H9 Tiefe XA 4 x OA Gewindetiefe OB
, 2x NA
o~ H Gewindetiefe NC
o o S
alx R ————
| © o n=—
= N
: hnitt XX
05| Querschnitt XX Querschni D
WB 2 ]
z [l wa of v &)
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Anm- 2) wcC XA XA H9
2+1
Kolbt-:":néBetriebsbereich Anm. 1) (Hub + 4 mm) 4 x OA Durchgangsbohrung
(FC)
o | Querschnitt XX
> - . . N
I e W |
< — < e Z Z - 9
o Villgp H |7 _i5 (05 @ Ol oiv
i =y T HHOE==90R] A
ov | 05 c YD X | ||HoTeXA
(EB) FA FB T
B + Hub VB
Anm. 1) Beeich, inrhalb dessen sich der Schiten bewegen A+ Hub EH
kann. Stellen Sie sicher, dass das am Kolben
angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. B = —
Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend ol
vom Hubende der Motorseite. < Hf
x|a} - - -
LEYGLIL (Kugelfiihrung) [mm] v — LEYGLIM (Gleitfiihrung) [mm]
GroBe Hubbereich L DB E E E — GroBe Hubbereich L DB
bis 114 91 05 \4 x oG Durchgangsbohrung bis 59 67.5
25 115 bis 190 115 10 Z WA 25 60 bis 185 1005 | 12
191 bis 300 133 L + Hub 186 bis 300 138
bis 114 97.5 bis 59 74
32 115 bis 190 116.5 | 13 32 60 bis 185 107 16
191 bis 300 34 186 bis 300 144
LEYGLIM, LEYGLIL gemeinsam [mm]
GroBe| Hubbereich | B C |DA|EA |EB |EH |EV|FA |FB|FC| G [GA| H J K [ NA | NC
bis 39 50
20bis 100 | 100 o5
25 | 101 bis 124 | 20 | 46 85 | 103 | 525 | 11 [145|125| 54 | 40.5|53.5| 31 29 | M5x08| 6.5
125 bis 200 |140.5| 84.5
201 bis 300 102
bis 39 55
40 bis 100 128 68
32 | 101 bis 124 25 | 60 | 101 | 123 | 64 12 [ 185|165 | 54 | 50.5|68.5|38.5| 30 |M6x10| 8.5
125 bis 200 | 158 85
201 bis 300 102
GroBe| Hubbereich | OA | OB | P Q S T U V {[WA/WB|WC| X | XA | XB|YD| Z
4Obllosi;3319 00 %20 70
25 | 101 bis 124 '\:60)( 12 | 80 18 | 30 95 | 7 40 50 |335 54 4 5 47 | 85
125 bis 200 ' 70 |435| 95
201 bis 300 85 | 51
4ob15531900 40 | 28.5 75
32 | 101 bis 124 N1|60X 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 7.5 | 60 Rl 64 5 6 60 | 85
125 bis 200 ' 70 | 43.5| 105
201 bis 300 85 | 51
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder
GroBe| Hubbereich ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse
A VB | VC A VB | VC A VB | VC A VB | VC
15 bis 100 | 249 285.9 244.4 285.5
25 105 bis 300 | 274 87 14.6 3109 123.9 | 16.3 269.4 824 | 146 3155 123.5| 16.3
15 bis 100 | 274.7 303.3 263.1 302.6
32 105 bis 300 | 304.7 88.2 | 17.1 3333 116.8 | 17.1 293.1 76.6 | 171 3326 116.1 | 17.1
116 2 S\NC



Elektrischer Zylinder / Mit Filhrungsstange Serie LEYG

Stitzblock

® Fihrung fur Stiitzblockanwendung

Wenn der Hub 100 mm Ubersteigt und eine Querlast angewandt wird, biegt sich das

Gehause entsprechend der angewandten Last. Hier wird die Montage des

Stiitzblocks empfohlen. (Bitte separat bestellen.)

Stitzblockmodell

LEYG-S|025

lBaugréBe
025 | fiir BaugroBe 25
032 | fur BaugroBe 32

Stutzblock

Stutzblock

Gehausemontageschrauben

D
(&) (&) —
(o}
® © =
E - - x
o o o oM
® ¢ —
O O 5N
& 2 x OA effektive
Gewindetiefe OB
2 x G Durchgangsbohrung
GA _.1.(0.5) ST
WC + Hub
A\ Achtung
Installieren Sie das Gehause nicht nur mit einem Stitzblock.
Der Block dient nur als Stitze.
[mm]
BaugroBe Modell Hubbereich EB G GA OA OB ST wcC X
max. Hub 100 70
25 LEYG-S025 min. Hub 101, max. Hub 300 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 %5 54
max. Hub 100 75
- 101 4 b M6 x 1. 12 22 4
i LaEE min. Hub 101, max. Hub 300 0 s 505 6x1.0 105 6

« Im Lieferumfang des Stlitzblocks sind zwei Gehausemontageschrauben enthalten.

O
g
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serie LEY/LEYG
Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

Al

] Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

AWarnung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen
ubersteigt.
Einen geeigneten Antrieb entsprechend der Last und der zul&ssigen
Querlast am Kolbenstangenende auswéhlen. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine UberméBige
exzentrische Last auf die Kolbenstange, was zu einem vermehrten
Spiel der gleitenden Teile der Kolbenstange, Genauigkeitsverlust
und einer verkirzten Lebensdauer des Produkts flhrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in
denen es liberméBigen externen Kraften oder St6Ben
ausgesetzt ist.

Andernfalls kann es zu einem Ausfall kommen.
3. Nicht als Stopper verwenden.

| Handhabung

A\ Achtung

9. Wird ein Antrieb betrieben, wahrend er an einer Seite fixiert
und an der anderen Seite frei ist (Gewindebohrung
beidseitig (Standard), Flanschausfiihrung), kann die am
Hubende verursachte Vibration die Einwirkung eines
Biegemoments auf den Antrieb verursachen, was den
Antrieb beschédigen kann. Verwenden Sie in einem
solchen Fall ein Befestigungselement, um die Vibration des
Antriebsgehduses zu unterdriicken oder verringern Sie die
Geschwindigkeit, damit der Antrieb nicht vibriert.

Installieren Sie ebenfalls ein Befestigungselement, wenn Sie
das Antriebsgehduse bewegen oder wenn Sie einen
Langhub-Antrieb mit einem fixierten Ende horizontal installieren.

Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht,
wenn ein Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.
Andernfalls kann die verdrehgesicherte Fuhrung verformt werden, was
ein fehlerhaftes Ansprechen des Signalgebers, Spiel in der internen
Flhrung bzw. einen erhéhten Gleitwiderstand verursachen kann.

Siehe nachstehende Tabelle flir ungefdhre Werte des zuldssigen

10.

] Handhabung

AAchtung

. Im Schubbetrieb sicherstellen, dass der Drehmoment- Drehmomentbereichs.
_Steuermodt_ls eingestellt ist. Die elnzelnen $er|_en missen mit ZLEssiges Drehmomen LEY250] LEY32
ihrem jeweils spezifizierten Schubgeschwindigkeits-Bereich [N-m] oder weniger 11 14

verwendet werden.

Die Kolbenstange im "Positions-Steuermodus, “Geschwindigkeits-
Steuermodus” oder im "Positioniermodus" nicht auf das Werkstlck
und auf das Hubende aufprallen lassen. Antriebsspindel, Lager und
interner Stopper kdnnten beschadigt werden und Funktionsstérungen
aufweisen.

2. Bei Betrieb im “Drehmoment-Steuermodus” muss der
Wert des internen Drehmomentbefehls (LECSA) bzw.
des max. Ausgabebefehls fiir analoges Drehmoment
(LECSB) auf max. 30% eingestellt werden.

Andernfalls kann es zu Schaden und Funktionsstérungen kommen.

3. Die Vorwarts/Riickwarts-Drehmomentgrenze st

standardmaBig auf 100% eingestellt (entspricht
dem 3-Fachen des Motor-Nenndrehmoments).
Dies ist das max. Drehmoment (Grenzwert) fir “Positions-
Steuermodus”, “Geschwindigkeits-Steuermodus” und “Positioniermodus”.
Wird das Produkt mit einem geringeren Wert als dem Standardwert
betrieben, kann die Beschleunigung abnehmen. Den Wert anhand
des tatsachlich verwendeten Gerats einstellen.

4. Die max. Geschwindigkeit dieses Antrieb wird
durch den Hub dieses Produkts beeinflusst.
Den Abschnitt "Modellauswahl" in diesem Katalog beachten.

5. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusitzlich

Beim Anbauen einer Schraube oder einer Mutter am Kolbenstangenende,
halten Sie die Anfrdsung des Kolbenstangenendes mit einem
Schraubenschllssel fest (die Kolbenstange muss vollstandig eingefahren
sein). Die verdrehsichere Fiihrung der Kolbenstange nicht festziehen.

Schraubenschliissel x

-

11. Bei Verwendung eines Signalgebers mit der
Ausfiihrung mit Fiihrungsstange der Serie LEYG
gelten die folgenden Grenzwerte. Bitte wéhlen Sie das
Produkt unter Beriicksichtigung dieser Angaben aus.

* Den Signalgeber von der Vorderseite aus mit
hervorstehender Kolbenstange (Platte) einfihren.

* Fir die Teile, die sich hinter der Fihrungsbefestigung
befinden (Seite, an der die Kolbenstange hervorsteht) kann
der Signalgeber nicht befestigt werden.

* Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an
der die Kolbenstange hervorsteht, wenden Sie sich bitte an SMC.

zur transportierten Last zulassen.

Zusétzliche Lasten fihren zu einer Verschiebung der Ausgangsposition. Schutzart

6. Die gleitenden Teile der Kolbenstange nicht durch
Schlége oder Festhalten mit anderen Gegenstéanden
zerkratzen oder verbeulen.

Die Kolbenstange und die FlUhrungsstange sind innerhalb
genauer Toleranzgrenzen gefertigt, so dass bereits eine
leichte Verformung Funktionsstérungen verursachen kann.

7. Bei Montage einer externen Flihrung darauf achten,
dass keine StoBkrafte oder Lasten darauf einwirken.

erste Kennzﬁferi izwelte Kennziffer

¢ Erste Kennziffer:
Schutzgrad fiir Beriihrungs- und Fremdkérperschutz

kein Schutz

. . j } . ) geschitzt gegen feste Fremdkérper (ab 50 mm)

Xerwler_\dﬁn ISle e|tnen frei beweglichen Stecker wie z.B. ein geschiitzt gegen feste Fremdkdrper (ab @12 mm)
usgleic ?e emfan o geschitzt gegen feste Fremdkdrper (ab 2.5 mm)

8. Den Antl‘leb nlcht mlt fIXIerter Kolbenstange bewegen. geschutzt gegen feste Fremdk(’jrper (ab 1.0 mm)

1

Andernfalls wirkt eine Ubermé&Bige Last auf die Kolbenstange, was
den Antrieb beschédigen und die Lebensdauer verkirzen kann.
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serie LEY/LEYG

Al

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

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

Schutzart

|

|

Montage |

e Zweite Kennziffer:

Schutzgrad Wasserschutz

0 kein Schutz

tropfwassergeschiitzte
1 Schutz gegen senkrecht fallendes Tropfwasser Aqu)tl‘Jhrungg1
2 Schutz gegen senkrecht fallendes Tropfwasser, | tropfwassergeschiitzte
wenn das Gehduse bis zu 15° geneigt ist® Ausfiihrung 2
3 Schutz gegen fallendes Sprihwasser bis 60° | sprihwassergeschiitzte
gegen die Senkrechte® Ausfiihrung
4 | Schutz gegen allseitiges Spritzwasser i;ar;ttzuxz:j:gergeschutzte
strahlwasser-

5 | Schutz gegen Strahlwasser geschize Ausfihrung

gegen starkes Strahlwasser

6 | Schutz gegen starkes Strahlwasser

geschitzte Ausfiirung

7 Schutz gegen zeitweiliges Untertauchen Gegen zeitweliges Untertauchen
geschitzte Ausfihrung

8 Schutz gegen dauerndes Untertauchen Gegen dauemdes Untertauchen
geschitzte Ausfihrung

Beispiel: Die Schutzart IP65 gibt an, dass der Schutzgrad staubdicht und
strahlwassergeschitzt ist, da die erste Kennziffer “6” und die zweite
Kennziffer “5” lautet. Dies bedeutet, dass das Produkt nicht durch
direktes Strahlwasser aus beliebiger Richtung beeintréchtigt wird.
(= Als Strahlwasser entsprechend der zweiten Kennziffer “5” wird
gemaB JIS C 0920 (2003) ein Wasserstrom (iber 3 Minuten mit 12.5

I/min definiert.)

|

Montage \

/A Achtung

1. Werden Werkstiicke oder Vorrichtungen am Kolbenstangenende

angebaut, die Anfrasung des Kolbenstangenendes mit einem
Schraubenschliissel festhalten, damit sich die Kolbenstange
nicht dreht. Die Schraube mit einem Anzugsdrehmoment
innerhalb des spezifizierten Bereichs festziehen.

Andernfalls kénnen ein fehlerhaftes Ansprechen des Signalgebers, Spiel
in der internen Flhrung bzw. ein erhdhter Gleitwiderstand die Folge sein.

2. Bei der Montage des Produkts und/oder Werkstiicks

darauf achten, die Befestigungsschrauben mit dem
spezifizierten Anzugsdrehmoment festzuziehen.

GréBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlifunktionen verursachen, wéhrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Halteposition verdndern
und das Werkstticks herunterfallen kann.

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-Innengewinde

max. ] .

Modell |Schraube g Schilsselwette

— [Nm] [mm) Endbuchse [mm]
E — LEY25 |M8x1.25| 125 13 17
LEY32 M8x1.25] 12.5 13 22

Endbuchse

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-AuBengewinde (wenn "Kolbenstangen-AuBengewinde" gewahit wurde)

Kolenstengenmuter Modell Gevy_inde- Anzugséan;fnament effekiive Tiefe der | Schilisselwete
groBe [N-m] Gewindelange [mm]| Endbuchse [mm]
LEY25 |M14x1.5| 65.0 20.5 17
LEY32 |M14x1.5| 65.0 20.5 22
Endbuchse - -
Kolbenstangenmutter| Einschraubtiefe
Modell —— = Befestigung am
Schlissehiete [mm] | L&nge [mm] |Kolbenstangenende [mm]
LEY25 22 8 min. 8
LEY32 22 8 min. 8

* Kolbenstangenmuttern sind inbegriffen.

Endklammer- =
Einschraubtiefe

ZSNC

/A Achtung

Fixiertes Gehéuse/Gehuseunterseite mit Gewindebohrung (wenn "Gehauseunterseite mit Gewindebohrung" gewahit wurde)

Fixiertes Gehéduse/Vorderseite/Hinterseite mit Gewindebohrung

max. max.
Anzugsdrehmoment | Einschraubtiefe
[N-m] [mm]

3.0 6.5
5.2 8.8

Modell

LEY25
LEY32

Schraube

M5 x 0.8
M6 x 1.0

5

max.
Schraube |Anzugsdrehmoment
INm]

max.
Einschraubtiefe
[mm]

hinten:

vorn

Modell

\
Y W {Modellauswahl

” LE

Servomotor/Schrittmotor

LEYG

LEY25
LEY32

M5 x 0.8
M6 x 1.0

3.0 8
5.2 10

* auBer LEYCID

3. Bei Montage des Hauptgehéduses und des Werkstiicks, bei

der Fixierung den folgenden Bereich der Ebenheit einhalten.

Eine nicht ausreichende Ebenheit des Werkstlicks bei Montage auf dem
Gehduse, auf der Basis und sonstigen Teilen kann den Gleitwiderstand erhdhen.

Modell Ebenheit

Einbaulage

Gehéause/Gehause unten %‘

max.

LEYO 0.4 mm

|

Wartung \

/AWarnung

1. Unterbrechen Sie wahrend Wartungsarbeiten und dem

Austauschen des Produkts die Spannungsversorgung.

e Wartungsintervall

Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung |Riemenprifung
Inspektion vor der téglichen Inbetriebnahme o —
Inspektion alle 6 Monate/250 km/5 Millionen Zyklen: O O
+ Wahlen Sie den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fiir die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberprufung auf Beschédigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

* Punkte fiir die Riemenpriifung

Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus, wenn der Riemen den
unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie auBerdem sicher, dass Ihre Betriebsumgebung und
Betriebsbedingungen die fiir das Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.
a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes

Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die

Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden undeutlich.
b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt

Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasem ragen heraus.
c. Riemen teilweise eingeschnitten

Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkorper, die von den Zéhnen

auBerhalb des eingeschnittenen Teils erfasst werden, verursachen Besch&digungen.
d. Vertikale Linie am Zahnriemen

Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch lauft.
e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite
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AC-Servomotor-Endstufe
Serie LECS![ ]

(Impulseingang-Ausfiihrung Impulseingang-Ausfiihrung
Positionierausfiihrung) -

G

Ei
s-—-—-_--_J

.DT

* - || | ;‘I I
e |

Inkremental-Encoder Absolut-Encoder

Serie LECSA Serie LECSB

aee

CC-Link-Ausfiihrung Ausfihrung SSCNET Il

-

Absolut-Encoder Absolut-Encoder

Serie LECSC Serie LECSS

120

O
:



1] - 100 bis 120 VAC | ———
Endstufe fur AC-Servomotor Spannungsversorgung [ESHArardll N
Serie LECS[ | Motorleistung EERLC LY -
=
<2l Serie LECSA (Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) >
2 (Y
c o 5 .|
0 EI ﬁﬂ = Positionierung auf bis zu 7 Punkten nach Punkte-Tabelle £
< E- I § Eingangsart: Impulseingang %ﬁ
S :!! f Steuerungs-Encoder: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U) E
d:, ml "r_Jy, Paralleleingang: 6 Eingange 2l
£ ™ i Ausgang: 4 Ausgange B>
o 17]
; -
c
=
| N—
)
serie LECSB (Impulseingang-Ausfiihrung) 28
00O
T
-
Eingangsart: Impulseingang o
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U) 8
Paralleleingang: 10 Eingénge -l
Ausgang: 6 Ausgange ——
-
o
O
Ll
-l
<
Serie LECSC (CC-Link-Ausfihrung) %
= w
: CCilLink =
c —
i3 Einstellung der Positionierdaten/Geschwindigkeitsdaten und Betriebs-Start/Stopp In
‘g Positionierung anhand von bis 255 Punkte-Tabellen (bei Belegung von 2 Stationen)
‘F Bis zu 32 Endstufen kénnen angeschlossen werden (bei Belegung von 2 Stationen) >
5 (mit CC-Link-Kommunikation) H
8 Kompatibles Feldbusprotokoll: CC-Link (Ver. 1.10, max. Kommunikationsgeschwindigkeit: 10 Mbps) =
o Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U) g
E S L—
@
Q
e
~
Serie LECSS (Ausfihrung SSCNET i) B
Kompatibel mit dem Servosystem von Mitsubishi Electric I S—
Vereinfachte Verdrahtung und SSCNET lll-Glasfaserkabel fiir einfaches AnschlieBen ]
Das SSCNET lll-Glasfaserkabel bietet eine verbesserte Festigkeit gegeniiber elektromagnetischen Stdrsignalen 8
Bis zu 16 Endstufen kénnen an die SSCNET Illl-Kommunikation angeschlossen werden H
Kompatibles Feldbusprotokoll: SSCNET Il
(optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation, max. bidirektionale Kommunikationsgeschwindigkeit: 100 Mbps) £ %
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U) gé

SMC f21
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Endstufe fiir AC-Servomotor c €

Inkremental-Ausfihrung

Ser ' e LE CSA (ImpuIseingang-Ausﬁ]hrung/Positionierausfﬁhrung)

Absolut-Ausfuhrung

Serie LECSB/LECSC/LECSS

(Impulseingang-Ausfiihrung) (CC-Link-Ausfiihrung) (Ausfiihrung SSCNET III)

Bestellschliissel

BT  LECS[A[1-[ST

Endstufenausfiihrung l

Py

A | Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung LECSA LECSB LECSC LECSS
(fr Inkremental-Encoder)
B Impulseingang-Ausfiihrung kompatible Motorausfiihrung
(fr Absolut-Encoder) Symbol Ausfilhrung Leistung Encoder
c (fDHC-Link-Austhrung S1 AC-Servomotor (S2) 100 W
(fur Absolut-Encoder) S3 | AC-Servomotor (S3) 200 W inkremental
S Ausfihrung SSCNET Il S4 | AC-Servomotor (S4)" 400 W
(fir Absolut-Encoder) S5 AC-Servomotor (S6) 100 W
S7 AC-Servomotor (S7) 200 W absolut
Spannungsversorgung & S8 | AC-Servomotor (S8)° 200 W

—

100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
2 | 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz

= Nur verfligbar fir Spannungsversorgung “200 bis 230 VAC”.

CN3 RS-422-Kommunikationsstecker
CN4 Batteriestecker

P —
156
Y

Abmessungen
LECSAC LECSAC-S4
135 2 x 6 Montagebohrung 40 2 x 06 50
(Starke der Auflageflache 5) Befestigungshohrung
] i
©)0000000000000 il
= . CNP1 | CNP1
%
. CNP2 CNP2
g | g 8 &
= CN1 CN1
[ CcN3 o ! CN3 (
“ — CN2 CN2
I i 4 '
0 6 0
5.5 6
Steckerbezeichnung Beschreibung
LECSBC]
Ccs . 40 CN1 E/A-Signalstecker
13157((:'.‘(;0&EL(I:E%BSDB_DS-SS’BS)7) 26 Montagebohrung 6 CN2 Encoderanschluss
| (Starke der Auflageflache 4) CN3 USB-Kommunikationsstecker
0 RN © X CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschattkreis
}D j H H | I:I]_ L |ons CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
CNP1 | |- %/%
I, i e
Co . E Steckerbezeichnung Beschreibung
CNP2 | [=T[= 2w CN1 E/A-Signalstecker
Et | CN1 ~| 2 CN2 Encoderanschluss

I =

B HH = | CN2 CN5 USB-Kommunikationsstecker
HHH T CN4 CN6 analoger Monitorstecker
I F] 0 I LILILIL an CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis
\T uuuoonun N © =+ CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
6 CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor

Batterie”!

14

+1 Batterie inbegriffen
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Abmessungen

Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CS I:‘

LECSCO

135 (fir LECSCLI-S5, S7)
170 (fur LECSCLI-S8)

2 X 06

40

—

|o|

1 il
Il

| [ — = |

s

ST |

(Stérke der Auflageflache 4)

168
156

A4

P

LECSSO

135 (fur LECSSLI-S5, S7)
170 (fir LECSCLI-S8)

= Batterie inbegriffen

2Xx 06

40

| e—

|o|

1 1y
Il

A——

|

(Starke der Auflageflache 4)

168
156

CNP1

CNP2

CNP3

CN1B

CN2
| ==

CN4

| ~—

s

= Batterie inbegriffen

O

Ji
ﬁ Batterie™

Steckerbezeichnung Beschreibung
CNi1 CC-Link-Stecker
CN2 Encoderanschluss
CN3 RS-422-Kommunikationsstecker
CN4 Batteriestecker
CN5 USB-Kommunikationsstecker
CN6 E/A-Signalstecker
CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltireis
CNP2 Spannungsversorgungsstecker Regelelekironik
CNP3 Spannungsversorgungsstecker Servomotor
Steckerbezeichnung Beschreibung
Frontachsen-Stecker fur
CN1A SSCNET lll-Glasfaserkabel
Hinterachsen-Stecker fir
CN1B SSCNET lll-Glasfaserkabel
CN2 Encoderanschluss
CN3 E/A-Signalstecker
CN4 Batteriestecker
CN5 USB-Kommunikationsstecker
CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis
CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor

il
F Batterie™
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Servomotor/Schrittmotor

LEYG

%

LECA6
LECP6

|
[EY M LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor

LEYG

[

LECSL] [

Produktspezifische
Sicherheitshinweise




Serie LECS![ ]

Technische Daten

Serie LECSA

Modell

LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4

kompatible Motorleistung [W]

100 200 100 200 400

kompatibler Encoder

Inkremental-Encoder 17-bit
(Auflésung: 131072 p/rev)

Haupt- Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Spannungs- | zulassiger Spannungsbereich [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
versorgung Nennspannung [A] 3.0 5.0 1.5 2.4 \ 4.5
Steuerungs- | Steuerungs-Spannungsversorgung [V] 24 VDC
Spannungs- | ausiger Spamungsherechfir Stevenngs Spannungsversorgung V) 21.6 bis 26.4 VDC
Versorgung | Nennspannung [A] 0.5
Paralleleingang 6 Eingédnge
Parallelausgang 4 Ausgénge
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)

Einstellbereich fir den Abschluss der Positionierung [Impuls] 0 bis + 65.535 (Impulsbefehleinheit)
Funktion Fehler libermaBig +3 Umdre.hungen
Drehmomentgrenze Parametereinstellung
Kommunikation USB-Kommunikation
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [%oRH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)
Gewicht [g] 600 700
Serie LECSB
Modell LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400

kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 18-bit
(Auflésung: 262144 Imp./U)

e | SPENUNG V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) ‘:ﬁg’::;g DS 2 as (fg/fg SZZ))

35,1'2,'::33; zuléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC i:ig’:::g 11778 SI'SS 22;-’:;3 \\//:g
Nennstrom [A] 3.0 [ 5.0 0.9 1.5 [ 2.6

Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung [V] | einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Spannungs-| zuléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC

VErsorgung | Nennstrom [A] 0.4 0.2

Paralleleingang 10 Eingénge

Parallelausgang 6 Ausgange

max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)
Bereichseinstellung In-Position [Impuls] 0 bis £10.000 (Impulsbefehleinheit)

Funktion Fehler GibermaBig +3 Umdrehungen
Drehmomentgrenze Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC)
Einstellkommunikation USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation*!

Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (nicht gefroren)

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

Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (nicht gefroren)

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

Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)

Gewicht [g] 800 [ 1000

#1 USB-Kommunikation und RS422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich.
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

S
=
3
3
Technische Daten %
Serie LECSC
Modell LECSC1-S5 LECSC1-S7 | LECSC2-S5 LECSC2-S7 | LECSC2-S8
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400 = E
kompatibler Encoder Absolut-Encoder 18-bit g1
(Auflésung: 262144 Imp./U) £
einphasig 100 bis 120 VAC dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz c
;'::g:ungs_ Spannung [V] P g(Jso/eso Hz) einﬁhasig 200 bis 230 VAC ((50/60 Hz)) g (__
versorgung | 2uldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC | | &
Nennstrom [A] 3.0 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6 2
einphasig 100 bis 120 VAC einphasig 200 bis 230 VAC 8
g:;u:r:ﬂﬂg: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] P 5(’50 /60 Hz) P ?50 /60 Hz) &T’) E
versorgung | zuldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC L_|IJ
Nennstrom [A] 0.4 0.2
kompatibles Feldbusprotokoll (Version) CC-Link-Kommunikation (Ver. 1.10)
Anschlusskabel CC-Link Ver. 1.10-kompatibles Kabel (abgeschirmtes, verdrilltes, 3-adriges Kabelpaar) 1 L
Remote-Station-Nr. 1 bis 64
Technische Kommunikationsgeschwindigkeit 16 kbps 625 kbps 2.5 Mbps 5 Mbps 10 M 2&
Daten Kabelldnge | max. Gesamt-Kabellédnge [m] 1200 900 400 160 100 00
Kommunikation Kabellénge zwischen Stationen [m] min. 0.2 "_'IJ I'_IIJ
E/A-Belegungsbereich 1 Station belegt (Remote-E/A 32 Positionen/32 Positionen)/(Remote-Register 4 Wort/4 Wort)
(Eingénge/Ausgénge) 2 Stationen belegt (Remote-E/A 64 Positionen/64 Positionen)/(Remote-Register 8 Wort/g Wort)
Anzahl der Endstufen, die Bis zu 42 (wenn die Endstufe 1 Station belegt), bis zu 32 (wenn die Endstufe 2 Stationen (?
angeschlossen werden kénnen belegt), wenn nur Remotesystem-Stationen vorhanden sind. (&)
Remote-Register-Eingang erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt) E
erhéltlich mit CC-Link-Kommunikation, RS-422-Kommunikation
. -Link-Kommunikation (1 ion belegt): 31 Positionen
Befehls- | Punkte-Tabelle-Nr. Eingang gg-Link-KgmmﬂnikZIign EZ g:Z:ignebnesgggf)’: ZS%S;gsi(taionen E
methode RS-422-Kommunikation: 255 Positionen O
erhéltlich mit CC-Link-Kommunikation IilJ
Impulszéhler-Positioniereingang CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Positionen
CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Positionen
Einstellkommunikation USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation *2 E
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (nicht gefroren) (&)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) IilJ
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (nicht gefroren)
Lagerluftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) M
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)
Gewicht [g] 800 1000
=1 Wenn das System Kabel enthélt, die sowohl mit CC-Link Ver. 1.00 als auch Ver. 1.10 kompatibel sind, gelten die Spezifikationen der Ver. 1.00 fir die Kabelverlangerungen und die Kabelldnge zwischen den Stationen. >
%2 USB-Kommunikation und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich. E
Serie LECSS S
Modell LECSS1-S5 LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8 g
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400 g —
. Absolut-Encoder 18-bi o]
kompatibler Encoder (Auftl)gs?u%tg: 222?34 |§ng.}U) o
s Vv einphasig 100 bis 120 VAC dr'eiphas.ig 200 bjs 230 VAC (50/60 Hz) < O
Haupt- pannung [V] (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) >
fgg’;’:gﬂg; 2ulssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC 'ﬂ
Nennstrom [A] 3.0 [ 5.0 0.9 15 2.6
g:;unenrﬂrr:g:: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] e|npha3|%510 (/)goblljz; 20 VAC elnpha3|g(;520(/)gobllj§30 VAC L
versorgung zuldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC ]
Nennstrom [A] 0.4 0.2 (7))
kompatibles Feldbusprotokoll SSCNET Il (optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation) O
Einstellkommunikation USB-Kommunikation I'_I|J
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) 28
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (nicht gefroren) % é
Lagerluftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) ;fé
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC) § §
Gewicht [g] 800 1000

O
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Serie LECS! |

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSA

LECSAC-

Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung NFB MC . ,C,N?l ,,,,,,,,
einphasig 200 bis 230 VAC Lo L1 eingebauter
oder ! ! ! Bremswiderstand
einphasig 100 bis 120 VAC e ‘

' externer |

Spannungsversorgung Regelelektronik

24VDC

Bremswiderstand

| |
[ J

Schutzschalter -

Motor

Encoder

]Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1| = Zubehor

Ansclussbezeichnung

Funktion

Details

S

Schutzerde (PE)

Muss Uber die Erdungsklemme des Servomotors
und die Schutzerdung (PE) der Schalttafel geerdet werden.

L1 Hauptschaltkreis- Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.
LECSAT1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
Lo | Spannungsversorgung | ‘' sao” ginphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz
p Klemme fur den Anschluss des externen Bremswiderstandes
externer LECSALI-S1: kein Anschluss erforderlich
Bremswiderstand LECSALI-S3, S4: Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.
c = |st fir die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option
erforderlich, an diese Klemme anschlieBen.
U Servomotorleistung (U)
vV Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
w Servomotorleistung (W)

]Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor

Foschlussbezechnung Funktion Details
24V Regelelektronik- 24 \/-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik
Spannungsversorgung (24 VDC)| (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
oV Regelelektronik- 0 V-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik
Spannungsversorgung (0VOC) | (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
126 % S\MC
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-]
LECSC1-O
LECSS1-]

LECSB2-[]
LECSC2-[]
LECSS2-]

fiir einphasig 200 VAC

NFB
einphasig —X
200 bis }
230 VAC

! externer :
1

Bremswiderstand

Anm.) Bei einphasig, 200 bis 230 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L2 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Ls.

NFB
einphasig X
100 bis 120 VAC [
.
T extemer T
. Bremswiderstand_ .. -
CN2 Encoder

Motor

NFB
dreiphasig——X
200 bis !

Motor 230 VAC g

}( I
" axemer T
Bremswiderstand __|.

Encoder

fiir dreiphasig 200 VAC

Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1| - Zubehor
fosilissbezetiung] ~~ Funktion Details
L1 . Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.
L Hauptschaltkreis- | LECSB1/LECSC1/LECSST: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2
Spannungsversorgung| L ECSB2/LECSC2/LECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2
L3 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2, L3
N nicht anschlieBen
% Anschluss zwischen P1 und P2. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.)
Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor
Aslisstezecinungl  Funktion Details
P externer Anschluss zwischen P und D. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.)
C B iderstand | Ist fir die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option
D remswicerstan erforderlich, an diese Klemme anschlie3en.
L11 Spannungs- | Die Spannungsversorggng dgr Regelelektronik anschlieBen.
versorgung LECSB1/LECSC1/LECSS1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, Le1
L Regelelektronik LECSB2/LECSC2/LECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L21
21 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L1

Motorstecker: CNP3 | = Zubehor
Anschlussoezeichnung Funktion Details
U Servomotorleistung (U)
V Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)

O
g

s
z
3
3
o
=
o
S
5 |
E
£
5 —
S
o
§
>
=
Ll
-l
e N—
(o] {e]
<0
00
il
|
(&)
Motor (_')
(11}
-l
-
o
O
(1T}
|
<
o
Encoder (&)
Ll
=l
>
LECSB w
@“ il Beispiel -
Ll Vorderansicht |5
L2 @ m g
£ S—
L OO g
N OO L Q
e [OT 4
d 1T}
P2 :.@ D] -
pLO O —
cl©O0
o |,© [
L11 n@ m
L21 n@ D]
v OO 23
v O e
wlOld =5

127



Serie LECSI! |

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA (NPN-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt den Anschluss mit einer SPS (FX3U-LJCIMT/ES) hergestellt von Mitsubishi Electric bei Verwendung
im Modus fur Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSA und die Bedienungsanleitung Ihrer SPS und
Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen.

max.2m Anm. 5)

sps [

FX3u-CJCJMT/ES (Hersteller: Mitsubishi Electric)

t FehlerAnm-3)

elektromagnetisches
Bremsverriegelungssystem

A-Phasen-Impulsencoder
(Differenzleitungsendstufe)

B-Phasen-Impulsencoder
(Differenzleitungsendstufe)

Z-Phasen-Impulsencoder

(Differenzleitungsendstufe)

S/S
24V LECSA
OV Anm. 4) Anm. 4)
Spannungs- L CN1 CNA1 .
versorgung . DICOM| 1 9 |ALM RA1
Folgesteuerung N orc| 2 B
pocom| 13 12 | MBR RA2
Y000 ¢ ‘/ ™ PP | 23
COMf [: =
Y010 I NP | 25
CoM3 [1 | /‘ ' max. 10 m
T 15 [ LA —F—
Y004 [: ! ‘/ — CR| 5 16 | LAR [~ = —
cCoMm2 T 17 | LB ‘/
= ( L 18 | LBR [~ = —
XOoO T INP | 10 19 | 17 b ‘/ =
4—?—[ 20 | LZR = —
X [; —= ™ RD 11 14 LG xﬁ 777777777777 ~
XOOoO — ( — OP | 21 Platte| SD
- - LG | 14
A T
k SD |Platte
Anm. 4)
CN1
Not Stopp \’l\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reset /J RES| 3
Hubende Vorwértsdrehung T~ LSP| 6
Hubende Riickwartsdrehung LSN| 7
max. 10 m
CNP1

Anm. 1)

iy

Steuerung gemeinsam

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (CNP1), des

Endstufen-Schaltkreises an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +10%, 200 mA Uber eine externe Quelle zufiihren. 200 mA ist der Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale verwendet

werden und die Reduzierung der Anzahl der Eingdnge/Ausgéange die Stromkapazitat verringern. Siehe "Bedienungsanleitung" fir den fir die
Schnittstelle erforderlichen Strom.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der

Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.
Anm. 5) Fur den Befehlsimpulseingang mit offenem Kollektor. Bei Verwendung einer Positioniereinheit mit Differenzleitungsendstufe ist der Wert max. 10 m.
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CS I:‘

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB (NPN-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt einen Anschluss mit einer Positioniereinheit (QD75D), hergestellt von Mitsubishi Electric bei
Verwendung im Modus fir Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSB und jegliche technische Literatur oder
Bedienungsanleitung lhrer SPS und Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen.

LECSB
Positioniereinheit QD75D 24 VDC Anm.2) A 4)
(Hersteller: Mitsubishi CN1
Electric) Anm.4)
CN1 21 |DICOM
P Fehler Amm-3
DICOM| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM DOCOM| 46 Pt Nulldrehzahl-Erfassung
CLEAR CR | 41 23 | ZSP RA2 :
Pt Drehmomentgrenze
RDYCOM 25 | TLC RA3 ,
Pt schluss der Positionierung
READY RD | 49 Pt Abschluss der Positioni
PULSE F+ PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F- PG | 11
PULSE R+ NP | 35 _ max.10m
PULSE R- NEIN| 36 4 LA Y l/ Y A-Phasen-Impulsencoder
PGO LZ 8 5 | LAR — 1 (Differenzleitungsendstufe)
PG0O COM LZR| 9 6 LB : : l/ : : B-Phasen-Impulsencoder
LG 3 7 | LBR = - (Differenzleitungsendstufe)
SD |Platte J&:::::: 777777 74— Steuerung gemeinsam
max. 10 m Am.5) 34 LG Y ‘V? Steuerung gemeinsam
33 | OP —+ —— Z-Phasen-Impulsencoder
1 P15le‘i 7777777 A (offener Kollektor)
Platte| SD
max. 10 m a4 max. 2 m
CN1
Not-Ausschaltung \’l\ EMG| 42
Servo ON SON | 15 A 4)
Reset — RES | 19 CN6
Proportionssteuerung > PC | 17 3 Mt f————+ +10vDC @analoger Monitor 1
Grenze externes Drehmoment TL 18 1 [ e —— _10 VDG
Hubende Vorwartsdrehung R LSP | 43 2 | MO2 - analoger Monitor 2
Hubende Ruckwartsdrehung R LSN | 44 max. 2 m
Einstellen oberer Grenzwert DOCOM] 47
Analoadreh /A M P15R| 1
nalogdrehmomentgrenze ! !
+10 V/max. Drehmoment 7 | P -II—_L; 2;
N 2 é%
SD |Platte
max. 2 m
PE Anm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10% 300 mA (iber eine externe Quelle zufiihren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgel6st), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.

Anm. 5) Fir den Befehlsimpulseingang mit Differenzleitungsendstufe. Mit offenem Kollektor betrégt der Wert max. 2 m.
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Serie LECS! |

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSC (NPN-Darstellung)

LECSC
Anm. 2) CN6
24VDC | 4 Pt
Spannungs- CN6 14 | RD RA1 t Bereit
versorgung |~ Bt
DICOM| 5 15 | ALM RA2  Fehler ~m-9
DOCOM| 17 Pt
Not-Ausschaltung ‘11\ EMG| 1 16 | ZP RA3 1 Rtl')lckke:lr zur Ausgangsposition
N&herungsschalter I~ DOG| 2 abgeschiossen
Hubende Vorwartsdrehung I~ LSP| 3 | | N \f— T?’f'ﬂ? T —
Hubende Rickwartsdrehung T~ LSN | 4 13 LZ : : l/ : : Z-Phasen-Impulsencoder
max. 10 m 26 | LZR i i = i i (Differenzleitungsendstufe)
11 | LA ‘/ ——= A-Phasen-Impulsencoder
24 | LAR [ - .+, (Differenzleitungsendstufe)
12 LB : : l/ : : B-Phasen-Impulsencoder
25 | LBR - .t (Differenzleitungsendstufe)
23 | LG ‘ : ”7”””7”: Steuerung gemeinsam
Platte| SD -
PE Anm. 1)
CN1
—

Anm. 1) Um Stromschléage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe (Markierung O) an die Schutzerde-Klemme (PE) der
Schalttafel(PE) an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +10% 150 mA Uber eine externe Quelle zufuhren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CS I:‘

=
[
=
(7]
E
3
Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSS (NPN-Darstellung) =
P —
max. 10 m
LECSS max. 10 m
Anm. 2) Anm. 4) Anm. 4) _ E
24 VDC CN3 CN3 sla
1 DICOM| 5 13 | MBR RA1 g
DOCOM| 3 Pt elektromagnetisches Bremsverriegelungssystem ™2 | £
Not Stopp \,l\ EM1 | 20 ° P A2 Pt 7 In Position C-Ico) —
obere Hubgrenze (FLS) T~ D11 2 15 | ALM RA3 | g —
untere Hubgrenze (RLS) R D12 | 12 Bt FehlerAnm-3) °
Naherungsschalter (DOG) D13 | 19 10 |DICOM g
Spmmmemom-m |
6 LA : A-Phasen-Impulsencoder ) E
16 | LAR ; (Differenzleitungsendstufe) @ w
7 LB : B-Phasen-Impulsencoder -
17 | LBR : (Differenzleitungsendstufe)
8 LZ : Z-Phasen-Impulsencoder
18 | LZR ! (Differenzleitungsendstufe) —
11 LG : Steuerung gemeinsam (o] {e]
S | < n-
. 00O
4 | MOt analoger Monitor 1 L
Servosystem- L LG -
Controller 14 | MO2 analoger Monitor 2
SSCNET lll-Glasfaserkabel ™9\ 4 o
[7 (Option) M _r] Platte| SD o
il L [ 1]
max. 2 m .|
CN1E SWi1
L] -
SW2| anm.7) ?5
2
12 |
Anm. 1) —
PE
<
o
= O
LECSS |amo 1T
CN1A (Achse 2) -
F] SWi1 ——
-
CN1[§] SW2| am.7)
L >
12 [11]
SSCNET lIl-Glasfaserkabel A" % -l
(Option) LECSS Anm. 6) 5
CN1A (Acgs\fVS) E
([] 1 SL—
5
CN1E SW2| am.7  Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die @
L] Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die 2
7o Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an. S
Anm. 2)Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10% 150 mA >
L Uber eine externe Quelle zuflihren. IiIJ
LEC%? Am-6  Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen
CN1A (Achse n) eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm
F] Swi1 wird ausgeldst), das Signal der Folgesteuerungsanlage
[ mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen. e —
CN1B sw2| am7 Anm. 4)Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe ]
Anm.8) angeschlossen.
Abdeckung Anm. 5)Verwenden Sie folgende SSCNET III-Glasfaserkabel. N
12 Siehe “SSCNET lll-Glasfaserkabel” auf Seite 132 fur (©)
Kabelmodelle. I'_IIJ
Kabel Kabelmodell Kabelldnge
SSCNET Ill-Glasfaserkabel | LE-CSS-1 | 0.15 bis 3m 28
Anm. 6) Die Anschlisse ab Achse 2 werden ausgelassen. b5 ;
Anm. 7) Bis zu 16 Achsen kénnen angeschlossen werden. gﬁ
Anm. 8) VerschlieBen Sie nicht verwendete CN1A/CN1B mit | S =
einer Abdeckung. x5

O
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Optionen
Motorkabel, Motorbremsenkabel, Encoderkabel (LECS[] gemeinsam)

Motorausfiihrung ; Steckerrichtung
| S [ AC-Servomotor | Achsenseite
I\I;abelbt:ﬂschll'(eibbllmge :jfﬁjﬁjf "" i, * R
otorkabe Kabelausfiihrung A | I D—'“—m |
B | Motorbremsenkabel —fi- = :
E Encoderkabel S Standardkabel = ;
R Robotic-Kabel L — |

Kabelldnge (L) [m] ¢ Gegen-Achsenseite

2 2 I T A
! | j dpp 553
J 5 B T QW%J
A 10 i — -
o 3
LE-CSM-[11: Motorkabel L
~
Il
= SSCNET Illl-Glasfaserkabel
(30) L
LE-CSB-UI0: Motorbremsenkabel LE-CSS -
ot Motorausﬁ]hrung—l— .
= 1 < El AC-Servomotor ‘ II_(abeIIange
Y 0.15m
(29.6) L Kabelbeschreibung K| 03m
LE'CSE'DD: EnCOderkabe| El SSCNET III-GIasfaserkabeI‘ :Ij 05m
* LE-CSS-0 ist MR-J3BUSLIM 1m
hergestellt von Mitsubishi Electric. 3 3m

e :
(30) L

# LE-CSM-S ist MR-PWS1CBLEIM-AC-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSB-SO ist MR-BKS1CBLLIM-ALI-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSE-S ist MR-J3BENCBLLOIM-ACI-L hergestellt von Mitsubishi Electric. — — —
LE-CSM-ROO ist MR-PWS1CBLOIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric. L EC M R R B
LE-CSB-RO ist MR-BKS1CBLOM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSE-ROO ist MR-JBENCBLLOIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric. externer Bremswiderstand
032 | zuldssige Regenerierungsleistung 30 W
12 |zuléssige Regenerierungsleistung 100 W
* Bestatigen Sie den zu verwendende externer Bremswiderstand
in der "Modellauswahl".

externer Bremswiderstand (LECSL] gemeinsam)

I/0-Stecker

LE-CSN - n
had )
Endstufen-Ausfiihrung LN
A LECSAL, LECSCO © ch 06bMI§>ntage-
B LECSBC] _Donhrung
S LECSSO
LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS 3 5.1

—J
52.4
]
.
33.3
®
®

N @ 39 =1 (20) LC s
39 LB
= LE-CSNA: 10126-3000EL (Stecker)/10326-3210-0000 (Gehauseset) Abmessungen [mm]
hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell.
Modell LA LB LC LD

LE-CSNB: 10150-3000PE (Stecker)/10350-52F0-008 (Gehauseset)

hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell. LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1.6

LE-CSNS: 10120-3000PE (Stecker)/10320-52F0-008 (Gehauseset) LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
hergestellt von 3M oder entsprechendes Modell. + MR-RB-O hergestellt von Mitsubishi Electric.
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=
[
=
(7]
3
3
N o
Optionen =
P —
:-I '-i
s ' >
By | 5|
E[=r———m_ [=)]%3] g —
= _ : £
.E | e e | USB-Kabel =
" Y W g
. PC Einstellsoftware e
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™) ]
Endstufen g
. . . <]
Einstellsoftware (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS gemeinsam) c|O
n|>
17]
LEC-MR-SETUP221 -
Anzeigesprache
— |japanische Version L
E englische Version 0o
* MRZJW3-SETUP221 hergestellt von Mitsubishi Electric. <0
Informationen zur Betriebsumgebung und Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric. 0O
MR Configurator™ ist eine registrierte Handelsmarke von Mitsubishi Electric. L_IIJ IiIJ
Einstellung, Motoranzeige, Diagnose, Parameter lesen/schreiben und Testbetrieb kénnen iiber einen PC erfolgen. 0
Kompatibler PC o
Verwenden Sie bei Verwendung der Einstellsoftware (MR Configurator™) einen PC, der mit IBM PC/AT kompatibel ist und die folgenden Betriebsbedingungen erfilllt. H
Systemvoraussetzungen Hardware
x Einstellsoftware (MR Configurator™) -
Gerat LEC-MR-SETUP2210] ?5
Windows® 98, Windows® Me, Windows® 2000 Professional, I-_IIJ
0s Windows® XP Professional / Home Edition,
Anm. 1) Anm. 2) Anm. 3) Windows Vista® Home Basic / Home Premium / Business / Ultimate / Enterprise —
PC Windows® 7 Starter / Home Premium / Professional / Ultimate / Enterprise <
freier Festplattenspeicher min. 130 MB %
Kommunikationsschnittstelle USB-Anschluss verwenden Ll
Auflésung min. 1024 x 768, -l
Anzeige muss Uber eine High-Colour-Anzeige verfligen (16 bit), —
zum AnschlieBen an den o.g. PC
Tastatur zum AnschlieBen an den o.g. PC
Maus zum AnschlieBen an den o.g. PC >=
Drucker zum AnschlieBen an den o.g. PC H
USB-Kabel LEC-MR-J3USB Anm.4,5) .
Anm. 1) Vor der Verwendung eines PCs fiir die Einstellung der LECSA-Punkte-Tabellenmethode/Programmiermethode oder des IS)
LECS-Punkte-Tabelle-Nr.-Eingangs aktualisieren Sie lhre Ausrlstung auf Version C5 (japanische Version) g
/Version C4 (englische Version). Informationen zu Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric. P
Anm. 2) Windows®, Windows Vista®, Windows® 7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA und/oder weiteren Landern. $
Anm. 3) Der korrekte Betrieb der Software ist davon abhangig, welchen PC Sie verwenden. Y
Anm. 4) Nicht kompatibel mit 64-bit Windows® XP, 64-bit Windows Vista®, und 64-bit Windows® 7 2
Anm. 5) Bestellen Sie das USB-Kabel separat. S
S
USB-Kabel (3 m) Batterie (nur fiir LECSB, LECSC oder LECSS) 1
x MR-J3USB hergestellt von Mitsubishi Electric. = MR-J3BAT hergestellt von Mitsubishi Electric. L
. Batterie zum Austauschen.
Kabel fiir den Anschluss des PC und der Endstufe bei Verwendung . L . . []
der Einstellsoftware (MR-Konfigurator™) Die absoluten Positionsdaten werden aufrechterhalten, indem die (7))
. ) 9 ) Batterie an der Endstufe installiert wird. O
Kein anderes Kabel als dieses verwenden. LU
-l

=\ T

Produktspezifische
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Serie LECS! |

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kdénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

|

Design/Auswahl |

|

Handhabung

AWarnung

. Die spezifizierte Spannung zufiihren.

Wird eine hohere als die spezifizierte Spannung zugefiihrt, kann es zu
Funktionsstérungen und Schéden der Endstufe kommen. Ist die
zugeflihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die
Last moglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht
bewegt. Vor dem Start die Betriebsspannung prifen. Stellen Sie
ebenfalls sicher, dass die Betriebsspannung wahrend des Betriebs
nicht unter die spezifizierte fallt.

. Die Produkte nicht auBerhalb der Spezifikationen verwenden.
Andernfalls kénnen Bréande, Funktionsstérungen und Schéaden an
der Endstufe/dem Antrieb die Folge sein. Vor der Verwendung die
Spezifikationen prifen.

. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.
Installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehaduses so, dass
er fir den Bediener leicht zugénglich ist, damit er den Anlagenbetrieb
unverziglich unterbrechen und die Stromversorgung abschalten kann.

. Um durch einen Ausfall und Funktionsstérungen (fiir die
eine gewisse Wahrscheinlichkeit besteht) verursachte
Gefahren und Schéden dieser Produkte zu vermeiden, ist
es sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem
(Systembackup) vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der
Bauteile und Anlage, ausfallsicheres System usw.

. Wird bei unerwartet hoher Warmeentwicklung, Entziindung,
Rauchentwicklung des Produkis die Brand- oder
Verletzungsgefahr befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr
fiir das Produkt und das System abzuschalten

|

Handhabung

1

AWarnung

. Das Innere der Endstufe und der Peripheriegerate nicht beriihren.
Andernfalls besteht die Gefahr von Stromschlagen oder eines
Betriebsausfalls.

. Diese Ausriistung nicht mit nassen Handen bedienen
oder einstellen.

Andernfalls besteht Brandgefahr und die Gefahr von Stromschlagen.

. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschédigt ist
oder ein Bauteil fehlt.
Stromschlag, Brand oder Verletzungen kénnen die Folge sein.

. Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte
Kombination von elektrischem Antrieb und Endstufe.
Andernfalls kann die Endstufe bzw. die anderen Gerate beschadigt werden.

. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst
oder geschlagen zu werden oder es zu beriihren,
wéhrend sich der Antrieb bewegt.

Sonst besteht Verletzungsgefahr.

. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst
einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werkstiick sicher in dem Bereich bewegt werden kann,
der fur das Werkstiick zugénglich ist.

Andernfalls kann die Bewegung des Werkstlicks einen Unfall verursachen.

. Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und (iber
einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Andernfalls kénnen die hohen Temperaturen Verbrennungen verursachen.

. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs-
und Wartungsarbeiten zundchst mindestens 5 Minuten nach
Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Andernfalls kénnen Stromschlag, Brand oder Verletzungen die Folge sein.
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9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

A Warnung

Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen
oder die Endstufe beschédigen. Die Endstufe im span-
nungsgeladenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie die Endstufe im Rahmen von Wartungsarbeiten ber(h-
ren mussen, treffen Sie ausreichende MaBBnahmen zur Eliminier-
ung statischer Elektrizitat.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspinen oder Wasser-, Ol-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktions-
stérungen kommen.

Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
brennbare, explosionsfdhige oder &tzende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Sonst besteht Brand-, Explosions- bzw. Korrosionsgefahr.

Strahlungswéirme vermeiden, die von starken Wéarmequellen
wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen
Temperaturschwankungen verwenden.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen einsetzen, in denen
Spannungsspitzen auftreten.

Wenn Gerate (elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionsofen,
Motoren usw.), die hohe Spannungsspitzen erzeugen in der Néhe des
Produkts eingesetzt werden, kdnnen durch ihre Nahe innere Schaltelemente
der Produkte zerstort oder beschadigt werden. Verwenden Sie keine Erzeuger
von Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgeméfe Verdrahtung.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstrungen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststidndig unterdriickt.

|

Montage |

2.

3.

4.

SvVC

AWarnung

1. Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerite

auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

Die Endstufe an einer vertikalen Wand in vertikaler
Ausrichtung montieren.

Dabei die Ansaug-/Entliiftungsanschliisse
Endstufe nicht abdecken.

Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerite
auf einer ebenen Flache.

Eine gebogene bzw. unregelméBige Montageflache kann eine zu groBe Kraft
auf den Rahmen oder das Geh&use austiben, was Fehlfunktionen verursacht.

der
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Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

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

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung

A\ Achtung

1. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung mit geringen

elektromagbetischen Stérsignalen zwischen den Leitungen
und zwischen der Spannungszufuhr und Masse.

Bei starken elektromagnetischen Stérsignalen verwenden Sie
einen Isoliertransformator.

. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor Blitzschlag
durch verursachte Spannungsspitzen treffen. Fiihren
Sie die Erdung der Funkenléschung getrennt von der
Erdung der Endstufe und der Peripheriegerate aus.

|

Verdrahtung

AWarnung

1. Die Endstufe wird beschéadigt, wenn die Endstufen-

Servomotorleistung (U, V, W) eine handelsiibliche
Spannungsversorgung (100V/200V) hinzugefiigt wird.
Priifen Sie bei ausgeschalteter Spannungsversorgung,
ob Verdrahtungsfehler vorliegen.

. SchlieBen Sie die Enden der Drahte U, V, W des Motorka-
bels korrekt an die Phasen (U, V, W) der Servomotorleis-
tung an. Werden diese Drahte nicht korrekt verbunden,
kann der Servomotor nicht gesteuert werden.

|

Erdung

1. Die

2. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall,

AWarnung

Erdung ist sicherzustellen, um die
Stoérsignaltoleranz der Endstufe zu gewéhrleisten.
SchlieBen Sie zur Erdung des Antriebs den Kupferdraht
des Antriebs an die Schutzerde-Klemme der Endstufe und
schlieBen Sie den Kupferdraht der Endstufe liber die
Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Diese diirfen nicht direkt an die Schutzerde-Klemme (PE)

der Schalttafel angeschlossen werden.

Schalttafel
Endstufe
| S
5o | |
PE-Klemme J Antrieb

o

dass die
Erdung Stérungen verursacht, kann sie entfernt

werden.

O

SvVC

AWarnung

. Fiihren Sie regelmaBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen
flhren.

. Fiihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht
bewegt oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb
des Systems stoppen.

Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten und
die Sicherheit kann nicht gewahrleistet werden.

Flahren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit
der Anlage zu gewabhrleisten.

. Die Endstufe und die Peripheriegerate nicht demontie-

ren, modifizieren oder reparieren.

. Das Innere der Endstufe fern von leitfahigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls besteht Brandgefahr.

. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

. Ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vorsehen.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fiir
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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/A Sicherheitshinweise

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

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

|

/A Achtung:

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

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

/A Gefahr :
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

T T T T S |

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413: Fluidtechnik — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A\ Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt des Produktes ist die Person,

die das System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.
Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt
wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen bestimmten
Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, mit denen die
Erfullung der spezifischen Anforderungen tberprift wird. Die Erfillung der zu
erwartenden Leistung sowie die Gewabhrleistung der Sicherheit liegen in der
Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt hat. Diese Person
muss anhand der neuesten Kataloginformation sténdig die Eignung aller angegebenen
Teile Gberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mdglichkeiten eines
Gerateausfalls ausreichend berlicksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem

Personal betrieben werden.
Das hier angegebene 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.

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

. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen diirfen erst dann

ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen (berpriift wurden, die ein Herunterfallen

oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

Soll das Produkt entfernt werden, tberpriifen Sie zunéchst die Einhaltung der oben

genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die Druckluftversorgung

aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die produktspezifischen

Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen, um

unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter

N
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Sonneneinstrahlung.

A Warnung

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie,
Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen
Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Geréten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen,
Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht
fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schéden 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 Ausféllen und eine regelméaBige
Funktionspriifung erfordern.

A\ Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fiir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen
entwickelt.

Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden mdchten, miissen Sie SMC
vorher informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur Verfligung 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 |hr Einversténdnis, 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.
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SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium 2 +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smc.bg

Croatia Z& +385 (0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr

Czech Republic & +420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz

Denmark 2 +45 70252900 www.smedk.com smc@smcedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland & +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2 +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion @smc-france.fr
Germany = +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@smc.hu

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv
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Lithuania T +370 52308118 www.smlt.lt info@smclt.lt
Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway T +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland T +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl
Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania@smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk
Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si
Spain T +34 902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch
Turkey B+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk sales@smepneumatics.co.uk

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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