Mesa de precision Nugvo
Los sistemas de transporte y mediciénldellongitud-y empuije c €
se han miniaturizado gracias al uso de_un motor.lineal’

Peso

13049

Carrera: 10 mm

g\m
MM

Fuerza maxima de empuje

51y ﬁ’l

Empujando una carga
muy pequefa

Ejemplo) Empuje de un pasador
de sonda

Repetitividad de posicionamiento

Posicionamiento de una
pieza de trabajo

® Facil programacion (entrada del tiempo de ciclo)

Solo 3 parametros &=

Ejemplo) Centrado de lentes

Precision de medicion en _ : .
operaciones de empuje l d introducir:

-ﬁﬂ@)ym]

Medicién de piezas

Carga:100 g, carrera: 5 mm

Frecuencia max.
de trabajo

500)cpm) j

b,

l\ <
e
Rechazo de productos no

conformes, etc.

Serie LAT3 2 S\MC

CAT.EUS100-96A-ES
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Mesa de precision

Compacto y ligero

Modelo ~ W [mm] L [mm] H[mm] Peso[g] Montaje del cable
| 60 | El conector del cable no sobresale por encima del actuador.
LAT3C-20 . . 190 Mesa ElIEGIk Cable del actuador
LAT3D 30 =

09T LAT3-10

Orificios del pasador
de posicionamiento
para colocar la pieza

4 orificios roscados
para montaje de la
pieza de trabajo

Orificios del pasador de
posicionamiento para colocar
el cuerpo del actuador

4 orificios roscados
para montar el cuerpo
del actuador

Tope (para evitar que la mesa se
separe del actuador)

Montaje de la pieza Montaje del cuerpo

Orificios del pasador de posicionamiento para 2 opciones de montaje del cuerpo
colocar la pieza en el actuador como estandar

Orificios del pasador de posicionamiento
para colocar la pieza

Montaje de la pieza

|‘ —__' Orificios del pasador
de posicionamiento para

colocar el cuerpo del actuador

Variaciones de la serie

Sensor

Repetitividad de | Medicion de L gy o
(encoder lineal dptico) 9 I

posicionamiento | empuje Velocidad
Empuje maxima

Resolucién Tipo Tipo maximo Precisién | Precisiéon | Horizontal | Vertical
instantaneo

LAT3F '—l 1.25 pm ' Motor I|nealld.e Guia lineal con —| A +5 um l £10 ym I 1009
campo magnético bolas circulant 500 g 400 mm/s
LAT3 | 30 um en movimiento | PO'8S circulantes +90 um | +100 pm =0

‘Diseio y principio de funcionamiento

Cabeza de sensor del encoder lineal El iman permanente se monta en la
parte inferior de la mesa y la bobina se Se mueve hacia
— monta sobre la superficie superior del la derecha
Culfa el (lado de movimiento) rail. Cuando se suministra corriente a la
Imén bobina, se genera un polo norte (N) en
nermanente el centro de la superficie superior de la
4 bobina. Dicho polo norte atrae al polo
Bobina sur (S) del iman permanente situado a
= la izquierda y repele el polo norte de la
derecha. Estas fuerzas de atraccion y
repulsion generan la fuerza de empuije.
De esta manera, se aplica una fuerza de
empuje sobre la mesa hacia la derecha
y la mesa se mueve hacia la derecha. Se mueve hacia la izquierda

Si se suministra corriente a la bobina en <Fuerza
sentido inverso, se generara un polo sur

(S) en el centro de la superficie superior

de la bobina. De forma similar, la apli-

cacion de una fuerza de empuje sobre

la mesa hacia la izquierda hara que la

mesa se mueva hacia la izquierda.

Motor lineal Guia lineal Empuje
Carrera

Iman permanente

(lado fijo) Escala de encoder lineal

Caracteristicas 1 SMC



Serie LAT3

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

Entrada del tiempo de ciclo

El controlador calcula automaticamente la velocidad, aceleracion y

deceleracion después de que el usuario haya introducido el numero

de segundos que debe tardar la mesa del motor de tarjeta en

desplazarse hasta la posicién de destino.
De esta forma, no es necesario introducir la velocidad, aceleracion y deceleracion.

Método de entrada del tiempo de ciclo

Ajustes basicos Ajuste de las condiciones de funcionamiento

Seleccione un valor para cada uno de los elementos que se describen -Seleccion del tipo de operacion-
a continuacion y registrelo en el controlador haciendo clic en [Setup]. (@ Seleccione la pagina [Step Data Setup].
€ [Card Motor Product Number]: Selecciong la referencia del motor de tarjsta aplicable. (@ Seleccione el tipo de “Operacién”.
® [Method to Retun] g H?me I.’osition]: Seleccioqe a P?Sidén fe grigeq. , Para transportar una pieza de trabajo a una posicion especifica
(@ [Card Motor Mounting Orientation]: Seleccione Ia orientacion de montaje horizontal o vertcal,
(® [Step Data Input Version]; Seleccione el método de entrada del iempo de ciclo. Para alcr fuerza sobe unpeza de rablo o paa el el emafode una pieza de tiabe

13 Casd Mator Controlles Setup Software 13 Casd Mator 'E';.:I' - o, Software

<HE | tep Data St | Taut Operation | Batic Fararmlsr Sanol

Stap Daka Fdtion Operation Up/Thomnbasd t2 Coniralier

ap R

I Mouring Crientant® e
[Foraasl @ % 4 Cewree) =1
5. Heriorial D i A5 Drand — - Towst Fositinis

Flesse prexs the sehe butlon shter all prameters 5 set® e |

Pocitin  Tona
Installation [e] 8]

¥z Geilne
=3 mtsllation
7 ‘,’y mstallatice

&%m !3 -

e
4 ol Bty

Ajuste de las condiciones de funcionamiento Ajuste completado (descarga)

-Entrada de los valores de funcionamiento-

<Operacion de posicionamiento> Después de ajustar las condiciones de funcionamiento,
Elementos a introducir - o » (@ Haga clic en el botén [Download] para completar
— - Distancia desde fa posicin de origen hasta la posicion de .
©[ Posicion de destino [mm]] el los ajustes.
13 Card Mator Controller Setup Software
@[ Tiempo de posicionamiento [s]] Tiempo requerido para desplazarse hasta fa posicidn de destno S

. . 9 m . Step Daty Cdition File Operstion LU Tiown| o
O Carga de trabajo [g] Seleccione el peso aproximado de los dispositvos de montaje soal &gl {
0 piezas de rabajo montados ena mesa del motor de arjta, e =
Ll Tasi Positining Load
.. . Cpesten  Posilen e s
<Operacion de empuje> e e T e ey ey
Elementos a introducir E.LH.'% e ——
@ | Posicion de destino [mm] ) = e
@[Tiempodeposicionamiento [s]] + O Vanrdeajustedeempuje] R om o
© | Carga de trabajo [g] 4 Fueaagplicar boE o g
Pra austar los valoes de funcionamiento para un determinado paso, pE e L i
haga clicen a abla de datos de paso de a fl del paso correspondiente. nom im0 ;

13 Card Matar Cantraller Setup Softwars

Batw: Forarmisr Sohp  Step Diats Sens | Tt Operation |
Step Daks Ldition I - 45 Coniralier
&0 89 [ N
St
" B, 00
won  Pasdion Tave Mz
|— ----- mml (O] !
- [on | 00 5 1 I I ||
Ho | Opmoten | Poaflon | Temw  Gpoed | Accel | Decel | Thmt Waas
Fea Q000 [ [
] Fes Q0o o0 [
4 P Qo e o
Pes ann 0y n
B P QDo 0y o
Pra o o n
[ Foa Qs am [
9 Poa piliie] 0y o
Pra i) a0y o
B e i
1 Pew bl oy [
i) Pem Qe oy n . . . .
LA I y + \/éanse mas detalles en el manual de funcionamiento.

2 S\MC Caracteristicas 2



Serie LAT3
Seleccion del modelo 1

Procedimiento de seleccion para operacion de posicionamiento (Consulte Preliminares 3 y 4 GFEFPENEy IENEEE])

Procedimiento de seleccion Formula / Datos

Condiciones de funcionamiento

Ejemplo de seleccion

Enumere las condiciones de

funcionamiento
cuenta la

orientacion

teniendo en
de

montaje y la forma de la pieza.

9 Seleccione temporalmente un actuador.

e Carrera St [mm]
* Carga de trabajo W [g]

¢ Orientacién de montaje

* Angulo de montaje 6 [°] [FFTHE]

* Cantidad de voladizo Ln [mm][FHE]

* Valores de correccion para las distancias
a la posicion central del momento An [mm]

* Tiempo de posicionamiento Tp [ms]

* Repetitividad de posicionamiento [um]

15 mm
200 g
Montaje horizontal de la mesa
6=0°
L1=-10 mm
L2=30 mm
L3=35mm
Tp =200 ms
100 pm

Seleccione
temporalmente
repetitividad de

un modelo
basandose en la
posicionamiento

y la carrera requeridos.

Tabla 2

A partir de la Tabla 2, seleccione
temporalmente el modelo LAT3-20, que
satisface la repetitividad de posicionamiento
100 um y la carrera minima St = 15

Modelo

LAT3-10 | LAT3F-10

LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30

Carrera [mm]

10

20 30

Repetitividad de posicionamiento [um]

90 | 45

+90 | 45 90 | 45

9 Compruebe la masa de carga y el factor de carga.

A partir de la Fig. 2, calcule la
carga de trabajo admisible
Wmaéax [g] a partir de la

grafica.

xConfirme que la carga de
trabajo aplicada W [g] no
supera la carga de trabajo
admisible W [g]

A partir de la Tabla 1, halle los
valores de correccién para las
distancias a la distancia a la
posicion central del momento.

Calcule el momento estatico

M [N-m].

Wmax

W =Wmax

Ul Tabla 1

M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000

A partir de la Fig. 2: 8 = 0, da Wmax = 500
Dado que W =200 < Wmax = 500, se puede usar
el modelo seleccionado.

600

|

N
o
(=]

n
o
o

Carga de trabajo admisible
Wmax [g]
(]
o
o

_.
=)
o &

[©]

45 60 75 90
(Vertical)

15 30
Angulo de montaje 6 [°]

(Horizontal)
A partir de la Tabla 1, A1 = 32.5

Mp =200/1000 x 9.8 (-10 + 32.5)/1000
=0.044
A partir de la Tabla 3, Mpmax = 0.3
Olp = 0.044/0.3 = 0.15

A partir de la Tabla 3, halle el Wiy Tabla 3 [Momento flector transversor |
momento  admisible Mmax Mr = 200/1000 x 9.8 x 35/1000
[N-m]. =0.069
Calcule el factor de carga Oln Ol = M/Mmax A partir de la Tabla 3, Mrméax = 0.2
para los momentos estaticos. Or = g.ggs/o.z
«Confirme que la suma total Zocp + Oly + Olr <1 Y0in=0.15+0.35
de los factores de carga de = 0.5 <1; por tanto, se puede usar el
guia para los momentos modelo seleccionado.
estaticos no superan 1. Sume total de los factores de carga de guia
6 Compruehe el tiempo de posicionamiento.
Halle el tiempo minimo de Tmin [FEEY A partir de la Fig. 3: St = 15y W = 200, da Tmin = 130
posicionamiento Tmin [ms] a Dado que Tp =200 = Tmin = 130, se puede usar el modelo seleccionado.
partir de la gréfica. Tp=Tmin = 300
«Confirme que el tiempo de £ 250 IV‘V=200‘I
posicionamiento Tp [ms] es S 7 200 s
mayor que el tiempo minimo 2E 50130 ,%//
de posicionamiento. s E 1001~ —
Er /;//
= 50 —é
§ o
= 0 5 10 [15] 20 25 30
Carrera (distancia de posicionamiento) St [mm]

Preliminares 1
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Seleccion del modelo Serie LA T3

Procedimiento de seleccion para operacion de empuje

Procedimiento de seleccion Formula / Datos

Condiciones de funcionamiento

Ejemplo de seleccion

Enumere las condiciones de
funcionamiento teniendo en
cuenta la orientacién de
montaje y la forma de la pieza.

«Si utiliza el producto en
direccion vertical, tenga en
cuenta el efecto del peso de
la mesa sobre el motor de
tarjeta (véase la Tabla 2) y el
peso de la pieza de trabajo
para calcular la fuerza de
empuje del motor de tarjeta.

¢ Carrera St [mm]

» Carga de trabajo W [g]
* Posicion de montaje

¢ Angulo de montaje 6 [°]

» Cantidad de voladizo Ln [mm]
* Valores de correccién para las distancias a

la posicién central del momento An [mm]

L L LELIER
¢ Precision de medicion [um

* Tiempo de posicionamiento Tp [ms]
* Fuerza de empuje F [N]

¢ Posicion de empuje [mm]

e Direccion de empuje

* Tiempo de posicionamiento + Tiempo de empuje Ta [s]

e Tiempo de ciclo Tb [s]

8 mm

509

Montaje horizontal de la mesa

6=0°

L1 =30 mm

L2 =10 mm

L3 =0 mm

10 um

Tp = 150 ms %
a

4N

4 mm
Empuje alejandose del conector
4s

10s

9 Seleccione temporalmente un actuador.

Seleccione un  modelo
temporalmente basandose
en la precision de medicién y
la carrera requeridos.

A partir de la Tabla 2, seleccione temporalmente
el modelo LAT3F-10, que satisface la precision de
medicion 10 um y la carrera minima St = 8

Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30
Carrera [mm] 10 20 30
Precision de medicién [um] 30 | 1.25 30 [ 125 30 | 125

9 Comprugbe carga de trabajo y el momento.

Calcule la carga de trabajo ~ Wmax [EFEA A partir de la Fig. 2: 6 = 0, da Wmax = 500
admisible Wmax [g]. Dado que W = 50 < Wmax = 500, se puede usar
*Confirme que la masa de trabajo aplicada W W <Wmax el modelo seleccionado.

[g] no supera la masa de trabajo admisible.
A partir de la Tabla 1, halle los valores de An B9 ER] A partir de la Tabla 1, A1 = 22.5

correccion para las distancias a la distancia
ala posicion central del momento.

Calcule el momento estético M [N-m].
A partir de la Tabla 3, halle el
momento admisible Mméx [N-m].
Calcule el factor de carga Oln para
los momentos estéticos.

xConfirme que la suma total de los
factores de carga de guia para los
momentos estéticos no superan 1.

Compruebe el tiempo de posicionamiento.

M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000

Mmax. LEEE]

Ol = M/Mmax

20(p+0€y+0(rs1

Momento flector

Mp = 50/1000 x 9.8 (30 + 22.5)/1000
=0.026
A partir de la Tabla 3, Mpmax = 0.2

Olp = 0.026/0.2
=0.13

20n=0.13< 1; por tanto, se puede usar el modelo seleccionado.

A partir de la Fig. 3, halle el tiempo

minimo de posicionamiento Tmin [ms].

*«Confirme que el tiempo de posicionamiento
Tp [ms] es mayor que el tiempo minimo de
posicionamiento Tmin [ms].

Compruebe la fuerza de empuije.

Tmin m

Tp=Tmin

A partir de la Fig. 3: St=8 y W = 50, da Tmin = 100
Dado que Tp = 150 = Tmin = 100, se puede usar el
modelo seleccionado.

Calcule el factor de trabajo [%)].

A partir de la Fig. 4, calcule el
valor de ajuste del empuje
admisible.

A partir de la Fig. 5, halle la fuerza
de empuje admisible Fmax [N]
generada en la posicion de
empuje requerida y para el valor
de ajuste del empuje admisible.
Confirme que la fuerza de empuje
F [N] no supera la fuerza de
empuje admisible Fmax [N].

Factor de trabajo = Ta/Tbx100 [EFEd

F < Fmax

Tiempo de aplicacion de la fuerza de empuje

r—»

Posicion

[Tiempo
Ta

Tb

O
<

Factor de trabajo = 4/10 x 100 = 40%
A partir de la Fig. 4: LAT3[J-10 y factor de trabajo 40%,
halle el valor de ajuste del empuje admisible = 4.2

~ LAT3[-10
| f—
4.2 [ W —

o= NWrOO

Valor de ajuste de empuje admisible

0 20 60 80 100

Factor de trabajo [%]

A partir de la Fig. 5: LAT3[]-10, con el empuje
alejandosedel conector en la posicion de empuje
4 mm, da Fméax = 4.5

Dado que F = 4= Fméx = 4.5, se puede usar el modelo seleccionado.

Preliminares 2




Serie LAT3

Seleccion del modelo 2

|

Seleccion

A Precaucion

1. El aumento de temperatura del motor de tarjeta varia en funcién del factor de trabajo y de las propiedades de disipacion de
calor de la base sobre la que esté montado. Si la temperatura del motor de tarjeta es elevada, reduzca el factor de trabajo
aumentando el tiempo de ciclo, o mejore las propiedades de disipacion de calor de la base de montaje y del entorno.

2. La fuerza de empuje generada por el motor de tarjeta varia en funciéon del valor de ajuste de empuje dependiendo de

la posicion de empuje y de la direccion de empuje. Véase mas detalles en Fig. 5.

m Distancias de voladizo: Ln [mm], Valor de correccion para las distancias a la posicion central del momento: An [mm]

Posicion de montaje Mp: Flector

My: Torsor

Mr: Flector transversal

LELIER | Valor de correccion para las distancias a
[a posicion central del momento: An [mm]

A2
A1

Modelo A1 A2
LAT3-10 22,5 2.2
LAT3-20 32.5 2.2
LAT3[-30 425 2.2

Horizontal - %
i L3
T
nEa——
wi
Vertical -

'EE Carga de trabajo admisible: Wmax [g]

600 T T T
= Motor de tarjeta  Carga
= 500 M
§ \ \ Direccion del
2 400 ) \<movimiemo H
2 \ \ Angulo de montaje
< 300 5] M
k=3
]
£ 200 LAT3C-10, -20
3 S
S 100 ——
3 LA1T3E|-30
0.0
0 15 30 45 60 75 90
(Horizontal) Angulo de montaje 6 [°] (Vertical)

X Tiempo minimo de posicionamiento (Guia): Tmin [ms]

LAT3-O] LAT3F-]

. 300 100 __. 400 75

£ ‘ £ 350 86

£ 20 W = 500 = 1% £ w _:VOF) 500

2 w=a00 ] g |2 D " g
g 200 T 7 = 150 Q g 250 W =300 // 120 g
:é 150 w=e 00),6%// 200 % § 200 %/ é( 150 g
Z %0 Y 2% :
= ,// oo 3| |EE W =200 20 3
k= /% N o | |& g W =100_{g &
e | w=100 | | £V W=0

g7 w=0 g 50 600

. 0 ‘ = 0

0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
Carrera (distancia de posicionamiento) St [mm] Carrera (distancia de posicionamiento) St [mm]

Condiciones de funcionamiento

Modelo: LAT3-[]

Posiciéon de montaje: Horizontal/Vertical

Modelo de entrada de datos de paso: Método de entrada del
tiempo de ciclo (perfil de movimiento triangular)

Preliminares 3

Condiciones de funcionamiento

Modelo: LAT3F-[]

Posiciéon de montaje: Horizontal/Vertical
Modelo de entrada de datos de paso: Método de entrada del
tiempo de ciclo (perfil de movimiento triangular)

(&I'MA Valor de ajuste de empuje admisible

6
l l

) LAT3C-10
S g [ I
g \ LAT3I:I‘-20
3 LAT3-30
24
>
Q
5 —
S ——
_9_.)
3
3
S 1
>

0

0 20 40 60 80 100
Factor de trabajo [%]




Seleccion del modelo Serie LA T3

[EFE Fuerza de empuije: F [N] caracteristica (Referencia)

Empuije alejandose del conector

- D

empuje
| =

Lado del conector
(extremo retraido)

LAT3C-10

Lado opuesto al conector

(extremo extendido)

Fuerzade Condiciones de funcionamiento

Posicion de montaje: Montaje horizontal de la mesa
Valor de ajuste de empuije: Minimo, continuo,
instantaneo, maximo
de cada modelo.

LAT3[-20

Posicion inicial de la mesa: Extremo retraido (lado del conector)

Direccion de empuje: Alejandose del conector

Posicién de empuie: Distancia de posicionamiento desde el
lado del conector (extremo retraido)

LAT3C-30

Valor de ajuste de empuje: 5

| T

Valor de ajuste de empuje: 3

I —

Valor de ajuste de empuje: 1

Fuerza de empuje [N]
o = N W >~ 0O

[ T

0 2 4

6 8 10

Posicién de empuje [mm]

T~ Valor de ajuste de empuje: 4.8

| Valor dg ajuste de empuie: 28

Valor de ajuste de empuje: 1

I

0 5 10 15 20
Posicién de empuje [mm]

\

Fuerza de empuije [N]
o = N W > 00O

T
Valor de ajuste de empuije: 3.9 7
<

I \
Valor de ajuste de empuje: 26

~| Valor deajuste de empuje: 1

l

0 5 10 15 20 25 30
Posicién de empuje [mm]

Fuerza de empuije [N]
o == N W~ O

Direccion de empuje hacia el conector

Fuerza de empuje
&

LD

|

Lado del conector
(extremo retraido)

Lado opuesto al conector

(extremo extendido)

Condiciones de funcionamiento
Posicidn de montaje: Montaje horizontal de la mesa
Valor de ajuste de empuje: Minimo, continuo, maximo

instantaneo de cada modelo.

Posicion inicial de la mesa: Extremo extendido (lado opuesto al conector)
Direccién de la fuerza de empuje: Hacia el conector
Posicion de empuje: Distancia de posicionamiento desde

el lado del conector (extremo retraido)

LAT3C-10 LAT3(-20 LAT3C-30
A —— z ° R = —
5 5— j je: 3.9
% 4 Valor de ajuste de empuje: 5 < 4 Valor de ajuste de empuje: 4.8 < 4 Valor‘ (o
[} Q —T T T
£ 3 | : —_— £ 5 | £ [ Valor deajuste de empuje: 26 L —
3 5 Valor de ajuste de empuje: 3 3 5 Valor de ajuste de empuje: 2.8 3 5
8 g \ % S <[ Valor de ajuste de empuje: 1 | _—1
N
g 1 : . 5 1 — , § 1
c Valor de ajuste de empuje: 1 Z 0 Valor de ajuste de empuje: 1 e 0 /I, l l
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Posicién de empuje [mm)] Posicion de empuje [mm] Posicién de empuje [mm]

DESp|azamientO de lamesa (Valores de referencia) Desplazamiento a través de toda la carrera cuando se aplica una carga en el punto indicado por la flecha

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector de la carga

40

Al

LAT3C-10, -20, -30

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector lateral

4

LAT3C-10, -20, -30

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor

40

P

SE——)

LAT3C-10, -20, -30

'g 0.05 g 0.05 g 0.08
w w ‘o
é 0.04 / é 0.04 / é 0.06 I
< i < i <
= 0.03 = 0.03 =
o o o 0.04
o
g 002 v g o002 v 5 //
1S 1S £
& oot ped § oot pd § o002
2 z 3
= 0.00 2 0.00 S 0.00
0 2 4 6 0 2 4 6 0 2 4 6
Carga N Carga N Carga N

Carrera: St [mm], Repetitividad de posicionamiento [um], Precision de medicion [um], Peso de la mesa [g]

LEEEE Momento admisible: Mmax [N-m]

Modelo LAT3-10 \ LAT3F-10 | LAT3-20 \ LAT3F-20 | LAT3-30 \ LAT3F-30 Momento flector/Momento torsor | Momento flector transversor
Modelo < ] .
Carrera [mm] 10 20 30 Mpmax, Mymax Mrmax
Repetitvidad de posicionamiento [um] +90 £5 £90 £5 £90 £5 LAT3-10 0.2 0.2
Precisién de medicién [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25 LAT3C-20 0.3 0.2
Peso de la mesa [g] 50 70 90 LAT3[-30 0.4 0.2

N

SVC

Preliminares 4



Mesa de precision

Serie LAT3

Forma de pedido

LAT3| |-[10|-[1][P[1/D

4 -
Resolucion del sensorl lMontaje del controlador o
— 30 um — | Montaje con tornillo
F 1.25 um DNed | Montaje en rail DIN
Carrera Longitud del cable E/S\t2)
10| 10mm — Sin cable
20| 20mm 1 im
30| 30mm 3 3m
5 5m
Longitud del cable del actuadore
— Sin cable e ControladorMoa"
1 im — Sin controlador
3 3m N Con controlador (NPN)
5 5m P Con controlador (PNP)

Nota 1) Consulte la pagina 3 para obtener detalles acerca de las caracteristicas del controlador.
Nota 2) Si se ha seleccionado “Sin controlador”, el cable E/S tampoco estara incluido.
Por tanto, no es posible seleccionar el cable E/S para esta opcién.
Si necesita el cable E/S, pidalo por separado. (Consulte los detalles en la pagina 11 "[Cable E/S]")
Nota 3) El rail DIN no esta incluido. Si necesita el rail DIN, pidalo por separado. (Consulte los detalles en la pagina 4 "Rail DIN" y "Adaptador de montaje del rail DIN")

Diseino del sistema

Productos que se venden por separado*? ®Modelo de controlador "1 Suministrado por el cliente =%

®Contador miltiple'25 @Cable del contador Opcion ™"
<+ ] ——— Cable E/S
= =
__
NP ®Enchufe del Productos que se venden por separado**
contador

OKit de ajuste del controlador Yoz *

Software de configuracion (—\
del controlador '\%

&

Suministrado por el cliente "2

g o - =

= L]
L Cable de configuracion del controlador

. . ®Enchufe de
Alimentacién ®Cable de alimentacion alimentacion ""’[l

del controlador (AWG20, 0.5 mm?)

24 VDC — @ —>-8 i . Opcion ™"

®Cable del actuador

— oz

] 7 i o . /
Opciones (se pueden pedir por separado o incluir en el nuimero de referencia del motor)
N° Descripcion Ref. Observaciones Accesorios (suministrados con el controlador incorporado)
1 Controlador LATCA4-LICICT | Para més informacion, consulte a pég. 3. Ne Descripcion Observaciones
2 | Cable del actuador | LATH1-[J |Paramésinformacion, consulte a pég. 11. 1 | Enchufe de alimentacién| Para la alimentacion del controlador ®otor de tariet
3 Cable E/S LATH2-C1 | Paramés informacion, consulte la pég. 11. 2 | Enchufe del contador| Para el contador multiple otor de tarjeta
Productos que se venden por separado Nota 1) E§ posi"ble incluir opcipne"s como cor}trpladores y cables en la "Forma de pedido" del motor de tarjeta.
— - Véase "Forma de pedido" en esta pagina para los detalles.
Ne Descripcion Ref. Observaciones Nota 2) No es posible incluir productos que se venden por separado ena "Forma de pedido” del motor de tarjeta.
1 | Contador mdiltiple | CEUSCII-[] | Paramésinomacion, consufiela pig. 12. Véanse las pags. 11 12 realice el pedido por separado. . .
—— - Nota 3) El usuario debera preparar la fuente de alimentacion, los cables de alimentacion, el PLC y los PCs.
2 | Cable del contador | LATH3-LT |Paramés fomedin, consufelapég . Nota 4) Estos elementos se usan para ajustar los parametros del actuador y las condiciones de funcionamiento
, ) o ) del controlador, asi como para realizar operaciones de prueba.
3 | Kitde ajuste del controlador |  LATC-W1 | Peramés nformacidn consutelapég. 2.~ Nota 5) Estos elementos se usan para visualizar la posicion de la mesa y para identificar posiciones preajustadas

activas para dispositivos externos mediante sefiales digitales durante la medicion de la longitud.




Caracteristicas técnicas

Motor de tarjeta Serie LA T3

Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 l LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30
Carrera [mm] 10 20 30
Tipo Motor lineal de campo magnético en movimiento
Motor | Empuje méx. instanténeo [N] " 23 5.2 6 5.5
Empuije continuo [N] "2 123 3 2.8 2.6
Guia Tipo Guia lineal con bolas circulantes
Carga de trabajo maxima [g] Horizontal: 500, Vertical: 100 |Horizonta|: 500, Vertical: 50
Tipo Encoder lineal éptico (incremental)
Sensor | Resolucién [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25
Senal de posicion de origen | Ninguno |Suministrado] Ninguno |Suministrada| Ninguno |Suministrada
Operacion | Velocidad de empuje [mm/s] 6
de empuje | Valor de ajuste de empuje 2123 1a5 12438 1a3.9
Operacionde | Repetitividad de
pgseicionamiemo pogicionamiento [umy 0249 |  *90 = +90 5 +90 5
Medicion | Precisién [um] M2 4% +100 +10 +100 +10 +100 +10
Velocidad maxima (mm/s) Not6) 400
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5 a 40 (sin condensacion)
Rango de humedad de trabajo [%] 35 a 85 (sin condensacion)
Peso [g] N2 7 130 190 250
Peso de la mesa [g] 50 70 90

Nota 1) El empuje continuo se puede generar y mantener de forma continua. EI empuje méximo instantaneo es el empuje maximo
que se puede generar. Consulte |2 [FTTE Valor de ajuste de empuje admisible (Preliminares 3) y la mCaracteristicas

de fuerza de empuje (Preliminares 4).

Nota 2) Cuando se monte en una base con disipacion de calor a una temperatura ambiente de 20°C.
Nota 3) La fuerza de empuije varia en funcion del entorno de trabajo, la direccién de empuie y la posicion de la mesa. Consulte
Caracteristicas de fuerza de empuje (Preliminares 4).

Nota 4) Cuando la temperatura del motor de tarjeta es 20°C.
Nota 5) La precision tras el montaje del motor de tarjeta puede variar en funcion de las condiciones de montaje, las condiciones de

funcionamiento y el entorno; por tanto, calibrelo con el equipo usado en su aplicacion especifica.
Nota 6) La velocidad méxima varia en funcién de las condiciones de funcionamiento (carga de trabajo, distancia de posicionamiento).

r
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Dimensiones Nota 7) El peso del motor de tarjeta en si mismo. Los controladores y cables no estan incluidos.
LAT3-UJ
65 F Z"’aﬁﬂ’s 0.5 prof. 2 Nota 1) Consulte en la pagina 14 las Precauciones especificas del producto
A x Vo x 0.5 prot. 2 para los tornillos de montaje.
Torilo para montaje de rail - Nota 2) La longitud del pasador de posicionamiento insertado en el orificio de
P o posicionamiento debe ser inferior a la profundidad especificada.
@ Nota 3) Este esquema muestra la posicién de origen.
0 Nota 4) Las posiciones de origen G y H son dimensiones de referencia (guia).
s~ e m———(rex Véase mas detalles sobre la posicion de origen en la pag. 9.
[mm]
¥ Carrera | Dimensiones de la mesa |Dimensiones del rail |Posicién de origen Nota4)
(o) Modelo
A B C D E F G H
Noe N LAT3(-10 | 10 | 49 | 4 | — | 60 | 50 | 4 [105
23 0 rosca 2 3.5 .
Orficio del pasador de pasador de 5 LAT3[C1-20 20 | 69 6 25 | 90 | 80 14 | 20.5
posicionamiento delrail  ~—2 82401 ] LAT30-30 | 30 [ 89 | 6 | 25 [ 120 | 110 | 24 | 305
© co
g'o N
<
0,1 @8 0 )
E 23 68
20
. Nota 2)
Garrera: A 035 ®prof. 1.5 (Parte fija del cable)
G 20+01 o
Orificio de posicionamiento
(Orificio del pasador de de la mesa
posicionamiento del rail) 3.5
— SN
« f (] (5]
g : B 4 o o
@ i \ .
o i ’ g
o| O| «u 7 _ = o
O ©| ® [ —— |\ | N
S : A‘ N
) b (0] O T}
%_) 1 /w L o o Not(aJ gé Q
ral | 30 prof.1.5 Cable del actuador
= 9.5 25 D poa b
Tabla : C x M3 x 0.5 prof. 2.5
H B Tornillo de montaje de la mesa



Controlador de la mesa de precision

Serie LATC4 cc

[omcz:

Forma de pedido

Controlador para el motor de tarjeta l

LATC4-[P :

lOpcién i
Montaje con tornillo
Montaje en rail DIN = 1

D Nota 2)

Tipo E/S en paralelo
N NPN
P PNP

e Longitud del cable E/SNta "
Sin cable

im
3m
5m

ajew|=] |

Nota 1) El cable del actuador, el cable del contador y el cable de ajuste del controlador no se suministran con el controlador. Véanse las opciones en las

pags. 11y 12.

Nota 2) El rail DIN no esta incluido. Si necesita el rail DIN, pidalo por separado. (Véase la pag. 4)

Caracteristicas técnicas

Elemento

Caracteristicas técnicas

Fuente de alimentacion Mot 1)

Tension de alimentacion : 24 VDC +10%, Consumo de corriente: Nominal 2 A (maximo 3 A)\*%2, Consumo de potencia: 48 W (maximo 72 W)\

Entrada en paralelo

6 entradas (Opticamente aisladas)

Salida en paralelo

4 salidas (6pticamente aisladas, salida de colector abierto)

Datos de paso

15 puntos

Salida de indicacion de posicion ")

Sefales de impulso de fase Ay B, sefial RESET (salida de colector abierto NPN)

LED indicador

2 LEDs (verde y rojo)

Método de refrigeracion

Refrigeracion por aire natural

Rango de temperatura de trabajo

5 a 40°C (sin condensacion)

Rango de humedad de trabajo

35 a 85% (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento

Entre carcasa y FG: 50 MQ (500 VDC)

PesoNota 4)

Montaje con tornillo: 130 g, Montaje en rail DIN: 150 g

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico del modelo con "prevencién de la corriente de entrada" para el controlador.
Nota 2) Corriente nominal: Consumo de corriente cuando se genera un empuje continuo. Corriente maxima: Consumo de corriente cuando se genera el

empuje maximo instantéaneo.

Nota 3) Especificacion para la conexién del contador mdltiple que se vende por separado (CEUS5).

Nota 4) Los cables no estan incluidos.

O
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Montaje

Controlador Serie LA TC4

a) Montaje con tornillo (LATC4-[10J)
(Instalacién con 2 tornillos M4)

Cable de

. . toma a tierra
Direccion de montaje 2

Direccién de montaje :> o

b) Montaje en rail DIN (LATC4-1CID)
(Instalaciéon con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
toma a tierra

El rail DIN esta desbloqueado.

Cable de
toma a tierra

Rail DIN

—

—

Adaptador para montaje en rail DIN

ih

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca
de la seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT1 OO'DR'D (Paso)
xPara [J, introduzca un nimero indicado en el apartado “N¢” de la tabla inferior. ol o] PN
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 5. e R e i i e
0
[t}
. . (1.5) 8
Dimensiones L
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L dimension| 23 | 355 | 48 |60.5| 73 | 855 | 98 |110.5| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 185.5| 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L dimension| 273 | 285.5 | 298 | 310.5| 323 | 335.5 | 348 | 360.5 | 373 |385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-DO (con dos tornillos de montaje)

El adaptador de montaje en rail DIN se puede adaptar a un controlador de tipo montaje con tornillo.

O
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Serie LATC4

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LATC4-1CJ)
81.7
LED de alimentacioén (verde)
66 (Cuando el LED estd iluminado: Alimentacién ON ) 35
1 Cuando el LED esté parpadeando: Alarma 31 M+
e para montaje del cuerpo
LED de alarma (rojo)
(Cuando el LED est4 iluminado o parpadeando: Alarma)
( © CN5: Conector E/S en paralelo
CN4: Conector del contador
CN83: Conector E/S en serie
o —
0 <
CN2: Conector del motor
CN1: Conector de alimentacion
H O
+ |
I

4.6
para montaje del cuerpo

b) Montaje en rail DIN (LATC4-1CID)

Consulte la dimension L y la referencia del rail DIN en la pag. 4.

(81.7) (11.5)
6 35
. 31
@
( ©

N

<

©

35
150
132

—

167.3 (Cuando el adaptador de montaje en rail DIN esté en posicién bloqueada)

173.2 (Cuando el adaptador de montaje en rail DIN esté en posicién desbloqueada)

(91.7)

Nota) Si se usan 2 o mas controladores, mantenga una
separacion entre ellos de 10 mm o superior.

O
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Ejemplo de cableado

Controlador Serie LA TC4

]Conector de alimentacién: CN1

Terminal del conector de alimentacion

Nombre delterminal | - Funcion Detalles
Alimen- El terminal negativo (-) de alimentacion al controlador.
DC1 (-) o También se suministra potencia (-) al motor de tarjeta a través
tacion (-) SR
del circuito interno del controlador y el cable del actuador.
Alimen- El terminal positivo (+) de alimentacion al controlador.
DC1(+) tacion (+) También se suministra potencia (+) al motor de tarjeta a través
del circuito interno del controlador y el cable del actuador.

Conector del contador: CN4

+El enchufe del contador es un accesorio
(suministrado con el controlador).

#Use el cable del contador (LATH3-0) para
conectar el contador al enchufe del contador.

Terminal del conector del contador

Nombre Detalles Color del cable
Fase B Conectar al alambre de fase B del cable del contador. Blanco
Fase A Conectar al alambre de fase A del cable del contador. Rojo
Tierra Conectar al alambre de tierra (GND) del cable del contador. Gris claro
RESET Conectar al alambre Reset del cable del contador. Amarillo
FG Conectar al alambre FG del cable del contador. Verde

Conector E/S en paralelo: CN5

HCircuito de salida NPN

Enchufe de alimentacion

T
=
O -
Qo
a

correcto cableado de los controladores de tipo NPN 'y PNP.

HCircuito de salida PNP

+El enchufe de alimentacion es un accesorio (suministrado con el controlador).
Use un cable AWG20 (0.5 mm?) para conectar la alimentacion a una fuente
de alimentacion de 24 VDC.

Enchufe del contador

xUse el cable E/S (LATH2-[J) para conectar un PLC, etc. para el conector E/S en paralelo CN5.
+E| cableado es especifico para el tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Consulte los diagramas de cableado siguientes para el

§ COM | Af § COM | Af
: Alimentacion de : Alimentacion de
Q INo | A2 — 24 VDC para Q INo | A2 — 24 VDC para
3 — INT | A3 — sefiales de entrada 3 — N1 | A3 — seales de entrada
§ — IN2 | A4 — - = § — IN2 | A4 — - =
| IN3 A5 — I 3 IN3 A5 — .
3 *La alimentacion 3 L alimentacion
; DRIVE | A6 — puede tener cualquier ; DRIVE | A6 — puede tener cualquier
; olaridad. ; olaridad.
| — SVON | A7 |—"— ot | — SVON | A7 | —"— poer
: Resistencia interna : Resistencia interna
P 10 [kQ] NC | A8 +Se requieren 2 mA o P 10 [kQ] NC | A8 +Se requieren 2 mA o
3 _g NC A9 mas para que la entrada 3 _g NG A9 mas para que la entrada
b e se active. b e se active.
& NC |A10 & NC |A10
NE= DC2 (+) | Bi Alimentacion de NE= DG2 (+) | B1 |—————— Alimentacin de
P18 24 VDC para I 24 VDC para
O nDC2(-) | B2 sefales de salida | O DC2(-) | B2 sefales de salida
§ e BUSY | B3 Carga—® § — BUSY | B3
| ( ALARM | B4 (HCargal— | « ALARM | B4
! i OUTO | B5 [{Carga—* ! | ouUTO | B5
| 1 OUT1 | B6 [{Cargal— ! & OUT1 | B6 Carga -
| Ve Ter | NC | B7
: «Corriente maxima de : +Corriente maxima de
§ NC | BS salida 10 mA § NC | BS salida 10 mA
3 NC B9 3 NC B9
! NC |B10 ! NC |B10
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM Conectar a una alimentacion de 24 VDC para sefiales de entrada. (Ia polaridad es reversible) DC2 (+) Conecte el terminal de alimentacion 24 V para las sefiales de salida.
INO a IN3  |Seleccion del numero de datos de paso especificado por un n® de bits (combinaciones de INO a IN3) DC2 (-) Conecte el terminal de alimentacion 0 V para las sefiales de salida.
DRIVE Comando para accionar el motor BUSY ON cuando el actuador esta en movimiento
SVON Comando para encender el servomotor ALARM OFF cuando se ha generado una alarma Nota 1)
NC Sin conectar OUTO a OUT1 | OUTO: Salida por defecto para la sefial INP (en posicion), OUTH: No utiizada actualmente, 22
NC Sin conectar

N

Nota 1) Esta sefial de salida se activa cuando se suministra alimentacion al controlador y se desactiva cuando se genera una alama.
Nota 2) La sefial INP (OUTO) se activa cuando el actuador se acerca a la posicion de destino.

SVC
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Serie LATC4

Métodos de ajuste de los datos de paso y perfiles de movimiento

Hay dos métodos para ajustar los datos de paso del controlador del motor de tarjeta, que se describen a continuacion.

Método de entrada

Accionar la mesa basandose en la posiciéon y en el tiempo de posicionamiento o accionarla a alta frecuencia.

Una vez ajustados la posicién y el tiempo de posicionamiento, se calculan automaticamente la aceleracion y

Método de entrada | Accionar la mesa a velocidad constante.

del tiempo de ciclo la deceleracion.

de la velocidad La mesa ase mueve hasta la posicion establecida a la velocidad, aceleracién y deceleracion de ajuste.

Método de entrada del tiempo de ciclo (operacion de posicionamiento)

Elementos de ajuste:  Posicién de destino [mm] ) (Tiempo de posicionamiento [s]) (Carga de trabajo [q])

Calcule la distancia de posicionamiento S [mm] entre la posicién inicial y la
posicién de destino. La mesa se desplazara hasta la posicidon de destino
conforme a un perfil de movimiento triangular como el mostrado en el diagrama
de la derecha, basado en el tiempo de posicionamiento ajustado tp [s].

El tiempo de posicionamiento debe ajustar a un valor superior al tiempo
minimo de posicionamiento mostrado en la [FTsAE] de Preliminares 3, teniendo
en cuenta la carga de trabajo durante la operacion. Si se supera la trayectoria
0 se producen vibraciones, aumente el tiempo de posicionamiento.

Velocidad [mm/s]

Acelerac

Velocidad Ve

ion Aa

Distancia de
posicionamiento S

Tiempo de posicionamiento tp ‘ Tiempo [s]

Método de entrada de la velocidad (operacion de posicionamiento)

Elementos de ajuste: [Posicién de destino [mmﬂ [Velocidad [mm/s]][AceIeracién [mm/sz]] [Deceleracién [mmls2]] [Carga de trabajo [g]]

Calcule la distancia de posicionamiento S [mm] entre la posicién
inicial y la posicion de destino. La mesa se desplazara hasta la
posicion de destino conforme a un perfil de movimiento
trapezoidal como el mostrado en el diagrama de la derecha,
basado en la velocidad de ajuste Vc [mm/s], la aceleracion Aa
[mm/s?] y la deceleraciéon Ad [mm/s?].

Para saber cdmo calcular el tiempo de aceleracién, el tiempo a velocidad constante,
el tiempo de deceleracion y la distancia, consulte las siguientes ecuaciones.

Tiempo de aceleracion: ta = Vc / Aa [s]

Tiempo de deceleracion: td = Vc / Ad [s]

Distancia de aceleracion: Sa = 0.5 x Aa x ta?2 [mm]
Distancia de deceleracion: Sd = 0.5 x Ad x ta? [mm]
Distancia con velocidad constante: Sc =S - Sa - Sd [mm]
Tiempo con velocidad constante: tc = Sc / Vc [s]

Tiempo de posicionamiento: tp = ta + tc + td [s]

(Afada el tiempo de fijacion al tiempo de posicionamiento para obtener el tiempo del ciclo.)

«El tiempo de fijacion varia en funcion de la distancia de posicionamiento y de
la carga de trabajo. Como valor de referencia se puede usar 0.15 segundos.

La aceleracion y la deceleracion deben ser inferiores al valor
maximo de aceleracion/deceleracion teniendo en cuenta la carga
de trabajo durante la operacion, tal como se especifica en el
diagrama de la derecha.

/\Precaucion
Si la aceleracién/deceleracion es escasa, la mesa puede no alcanzar
la velocidad de ajuste debido a un perfil de movimiento triangular.

Carga de trabajo [g]

2| Aceleracisn Aa  Velocidad Ve
E Distancia de
E posicionamiento S
S Deceleracion Ad
2
ta tc td | Tiempo [s]
tp
70,000
)
IS
£ 60,000
©
£ 50,000
£\
c motor de tarjeta
g 00 \\( LAT3(-10
o \
< 30,000 LAT?D-ZO
g \\<&LAT3D-20
?§ 20,000 \Q
o \
S 10,000
$ —
0
0 100 200 300 400 500




Modos de funcionamiento

Controlador Serie LA TC4

El controlador del motor de tarjeta presenta dos modos de funcionamiento, que se describen a continuacion.

Para transportar una pieza de trabajo a una posicion especifica
Para aplicacion de fuerza sobre una pieza de trabajo

Operacion de posicionamiento

Método de entrada del tiempo de ciclo: La aceleracion y la deceleracion se
calculan automéaticamente a partir del tiempo de posicionamiento de ajuste, y la
mesa se mueve siguiendo un perfil de movimiento triangular D'y se detiene en
la posicion de destino 2.

Método de entrada de la velocidad: La mesa se desplaza basandose en la
aceleracion, la velocidad y la deceleracion de ajuste conforme a un perfil de
movimiento trapezoidal (D y se detiene en la posicion de destino (2).

Posicion de destino

(1)Se mueve a alta velocidad

}@Se detiene en la posicion de destino

\

I () 1

[ / |

Rail Tabla

Pieza de trabajo

(DAlta

velocidad

Velocidad [mm/s]

(2)Parada

Tiempo de posicionamiento [s] \ Posicion de destino

Perfil de movimiento para el método de entrada del tiempo del ciclo (triangular)

%)

E Aceleracion

§ (TVelocidad alta Velocidad constante

E Deceleracion
2 (2)Parada

Perfil de movimiento para el método de entrada de la velocidad (trapezoidal)

Operacion de empuje

Método de entrada del tiempo de ciclo: La aceleracion y la
deceleracion se calculan automaticamente a partir del tiempo de
posicionamiento de ajuste, y la mesa se mueve siguiendo un perfil de
movimiento triangular hasta la posicion de destino (), decelera y
continia moviéndose a baja velocidad (6 mm/s) hasta que entra en
contacto con la pieza 2. Cuando la mesa ha entrado en contacto con
la pieza, el motor de tarjeta presiona la pieza 3.

Meétodo de entrada de la velocidad: La mesa se desplaza basandose
en la aceleracion, la velocidad y la deceleracién de ajuste conforme a
un perfil de movimiento trapezoidal hasta la posicion de destino. (D,
decelera y continda moviéndose a baja velocidad (6 mm/s) hasta que
entra en contacto con la pieza (2). Cuando la mesa ha entrado en
contacto con la pieza, el motor de tarjeta presiona la pieza (3.

Posicion de destino | 3Presionar
(1Se mueve a alta velocidad (2)Velocidad baja

. > c——>

.
7~ \

Rail Tabla

Dispositivo Pieza de trabajo

(DAlta

velocidad

(2)Velocidad baja

Velocidad [mm/s]

(3Presionar

Tiempo de posicionamiento [s] ‘ Posicion de destino

Perfil de movimiento para el método de entrada del tiempo del ciclo (triangular)

(DVelocidad alta

\@Velocidad baja
(3®Presionar

Perfil de movimiento para el método de entrada de la velocidad (trapezoidal)

Velocidad [mm/s]

/\ Precaucién

los requisitos de la aplicacion.

En operaciones de empuje, ajuste la posicion de destino a al menos 1 mm de la posicién en la que la mesa o la herramienta
de empuje entran en contacto con la pieza. En caso contrario, la mesa puede chocar contra la pieza a una velocidad superior
a la velocidad de empuje especificada de 6 mm/s, pudiendo dafar la pieza y el motor de tarjeta.

La fuerza de empuje varia con respecto al valor de ajuste del empuije en funcién del entorno de trabajo, la direccién de empuje
y la posicion de la mesa. El valor de ajuste del empuje es un valor nominal. Calibre el valor de ajuste del empuje conforme a

r
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Serie LATC4

Retorno a posicion de origen

El motor de tarjeta usa un sensor de tipo incremental (encoder lineal) para detectar la posicién de la mesa.
Por tanto, es necesario que la mesa vuelva a la posicion de origen una vez activada la alimentacion.

Para ello, hay 3 métodos de retorno a la posicién de origen [Return to Home Position] que se indican a continuacion.
En todos ellos, la posicién de origen (0) se configurara en el lado del conector. Si la mesa se mueve alejandose del
conector y hacia el lado opuesto, una vez realizado el retorno a la posicién de origen [Return to Home Position], la

nueva posicién de la mesa se afadira al controlador (direccion positiva incremental).

(1Posicion de extremo
retraido

(lado del conector) mecanica de final de carrera de la mesa en el lado del conector.

origen.

L J

La posicidn de origen por defecto se fija en el lado del conector en la posicion de extremo retraido o [Retracted End Position].
La mesa se desplaza hacia el lado del conector, regresa 0.3 mm y la posicion de origen (0) se fija a 0.3 mm de la parada

Una vez completado el retorno a la posicion de origen [Return to Home Position], la mesa se detiene en la posicién de

(2)Posicion de extremo| Se usa un dispositivo externo para detener la mesa del motor de tarjeta cuando se lleva a cabo el retorno a la posicion de

extendido origen [Return to Home Position]. La mesa se desplaza hacia el lado opuesto al conector, regresa 0.3 mmy la posicion de
“ origen se fija a 0.3 mm de la parada mecanica de final de carrera de la mesa en el lado opuesto al conector. Una vez
completado el retorno a la posicion de origen [Return to Home Position], la mesa se detiene en el final de carrera maximo (A).

r@Posicién de origen‘ Este método se usa para conseguir una elevada precision de repetitividad de posicionamiento en la posicion de origen. El
del sensor modelo LAT3F-[J, que lleva un sensor equipado con una sefial de posicion de origen (impulso Z), es el tnico que se puede
usar con este método. La posicion de origen se fija basandose en el impulso Z del sensor integrado (encoder lineal).

La mesa se mueve hasta el impulso Z del sensor integrado y la posicion de origen de la mesa se fija a una cierta distancia

(J) del impulso Z cuando se lleva a cabo el retorno a la posicién de origen [Return to Home Position].

Una vez completado el retorno a la posicion de origen [Return to Home Position], la mesa se detiene en la posicion de la

sefial de origen del sensor.

Si la mesa ha regresado a la posicion de origen mediante el tope mecanico de final de carrera instalado en el motor de

tarjeta, la posicion de origen se fijara en la posicidon que se muestra a continuacion.

Carrera: A
Posicién de carrera maxima Posicion de origen
Tope mecénico de final de carrera Tope mecdnico de final de carrera (extremo retraido)
(extremo extendido)
0.33 /. 0.3 Tabla

@ o - o o

Lado opuesto al conector ‘ ¢ @ © €@ ’ Lado del conector
i @ (&) (@) (4]
Rail W (c} o}
[ — —
J
\ \ (DLa posicion de parada de la mesa cuando regresa Modelo A H JNota)
H \ a la posicion de origen en el lado del conector. LAT3[-10 10 10.5 5
(3)La posicion de parada de la mesa cuando regresa LAT3[-20 20 20.5 5
_ ala p‘ols’lcmn de origen del sensor LAT30-30 30 305 15
(2)La posicion de parada de la mesa cuando regresa a la
posicién de origen en el lado opuesto al conector. Nota) Para el modelo LAT3F-[]

A\ Precaucién

especifico usado con este producto.

- La posicién de origen varia en funcién del método de retorno a la posicién de origen. Ajistela conforme al equipo

- Si el retorno a la posicién de origen se lleva a cabo usando un dispositivo externo o la pieza de trabajo para detener la
mesa, la posicién de origen puede fijarse fuerza del rango de desplazamiento. No fije la posicion de destino de los datos
de paso fuera del rango de movimiento del motor con tarjeta. Puede dafiar las piezas de trabajo y el motor de tarjeta.

SVC
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Controlador Serie LA TC4

Temporizacion de senal

Fuente de alimentacion K 24V
— / oV
ON
INOa 3 OFF
Entrada SVON I
DRIVE
BUSY I ON
OFF
Salida ouTo r;'
(INP) i
‘ 1
ALARM i
] "
i
LN}
"
1

Velocidad _l,.n_\_l_/_l.;.'. 0 mm/s
1
1
! .

| ____________________ ] leccccsccaas
La salida ALARM se- i La salida OUTO se actlva una vez'
activa una vez instalado el | i E completado el retorno a la posicién de i '
controlador. i 1 origen. H

* "ALARM” se expresa como circuito l6gico negativo.

i4 ci o {Escansado del i de datos d6 paso| g T e T T
Operacion de poswlonamlento e R Operacion de empuje ~ jEscancado el de datos de paso |
Fuente de alimentacién /! 24V Fuente de alimentacion 7 24V

Il, 0 V 'I O V
i ON ON
INO a3 OFF INOa3 OFF

Entrada | SVON Entrada | SVON

DRIVE |_ ) DRIVE I_
BUSY 8':': BUSY ON
Salida [ Salida OFF
ouTo T ) ouTo
(INP) Al (INP) —I
i
/\ i N
Velocidad ' . 0 mm/s A =
. - N Velocidad N 0 mm/s
Operacion de poslcmnamlento:- I‘. Operacién de empuje \‘“‘
[ e L \ X
1 Sila posicién actual se acerca a los datos de paso [posicion de origen], E __________________________________________ VN,
E la sefial OUTO se activa; en caso contrario, permanece desactivada. i : Si la posicién actual se acerca a los datos de paso [posicién de origen],

' Ia sefial OUTO se activa; en caso contrario, permanece desactivada.

Entrada ON
OFF
Salida ON
OFF
_____________________ A\ Precaucién
' E||m|ne Ia causa de la alarma. | Garantice un intervalo de 2 ms o mas entre

sefales de entrada y mantenga el estado
de la senal durante al menos 2 ms.

%SNC 10

x "ALARM” se expresa como circuito l6gico negativo.




Serie LATC4

Opciones

[Cable del actuador]

LATH1 -

Longitud del cable (L)
1 im
3 3m
5 5m

[Cable E/S]

LATH2-|1

Lado del actuador

(25.5)

Actuador

[
1l

Cable del actuador

.

0 - i

“!

Controlador

Lado del controlador

(25.5)

(18)

L

(95.2)

Nota) El cable del actuador depende de la direccién.

Asegurese de conectar el lado del motor de tarjeta del cable al motor
de tarjeta y viceversa. En el conector para el controlador hay una

pequefa area elevada.

Llave polarizada

Controlador

et <]

(21)

Longitud del cable (L .
(L) Vista C
1 1m )
3 3m
5 5m : B :
* Tamano de conductor: AWG28 A
N Con fusible Con fusible | (10)
Indicacién de color B1
de la polaridad (rojo) Al B1 (Rojo)
\ A
] Y Ic
3 @ E ( B
| ‘ L
Llave polarizada s A -
Lista de terminales del enchufe con E/S en paralelo Con fusible Con fusible | (10) | A1
Terminal | Funcion | Terminal| Funcion (Rojo)
Al coMm B1 |DC2 (+) Lado del controlador Lado del PLC
A2 | INO B2 |DC2(-) (10) L
A3 IN 1 B3 | BUSY A1
Ad | IN2 B4 |ALARM \ Rojo)
A5 | IN3 B5 [ouTo| @ J:
A6 | DRIVE || B6 | OUT 1 had (:
A7 | SVON || B7 | NC A
A8 NC B8 NC (6)
A9 NC B9 NC A
A10| NC B10| NC } - /‘”“‘n
f : = P |
4 =
[Cable del Contador] L Cable del contador ~
L ATH 3 1 Controlador Contador multiple
Lado del controlador g Lado del contador multiple
Longitud del cable (L) ) 8
1 im — ) } §
3 3m A
5 5m Tlo @1
(40) L (80)
Diagrama de conexion
N de terminal| Circuito |Color del cable e
1 Fase B | Blanco H V/M1 — e .1 —F— indica un cable de par renzado.
2 |FaseA| Rojo — i — Fojo
3 Tierra |Gris claro Y eore
4 | RESET |Amarillo — A o Amaiilo
5 FG Verde —— V _____________ L Verde

11




Controlador Serie LA TC4

[Contador multiple]

Este contador muestra la posicion de la mesa del motor de tarjeta e
identifica las posiciones presentes activas para dispositivos externos
conforme al programa (datos preajustados y forma de salida, etc.) durante

la medicion. EI RS-232C se puede usar para enviar la posicion de la mesa @Q@Q@f@f@f@@@@@
a un PLC o PC o para ajustar el contador multiple. <
CEU5 i
Tension de alimentacion
— 100 a 240 VAC
D 24 VDC
z
Salida externa Hﬁ” P2
- RS-232C 0l ¢ o
I(-{")) [} ©
B_ | RS-232C +BCD ] o
e Modelo de transistor de salida = Iy @T@@@@@@@@ S
— | Salida de colector abierto NPN =
33.5 7
P |Salida de colector abierto PNP , X045 L1_°.J N
Conector de salida BCD 4 X24.5 104
113+0.2
125
Caracteristicas técnicas BEjemplo de cableado
Modelo CEUS0C-O Contador multiple CEU5 Controlador LATC4
Método de montaje | Superficie de montaje (fijado mediante rail DIN o tornillo) Terminal de bornas Enchufe del contador
Modo de Modo de funcionamiento, modo de programacion Nombre |Color del cable e EEIEEEEE R R Color del cable | Nombre
uncionamiento de datos, modo de ajuste de funciones A Rojo Blanco Fase B
Tipo de display LED con retroiluminacién COM Negro | — Rojo Fase A
Nimero de digitos 6 digitos B Blanco ‘ ' | Gris claro | Tierra
Velocidad de computo 100 kHz COM Azul i , i : Amarillo | RESET
Resisten. al aislamiento | Entre carcasa y linea AC: 500 VDC, 50 MQ o més 12 VDC - Verde F.G.
Temperatura ambiente 0 a +50°C (sin congelacion) Tierra - i
Humedad ambiente 35 a 85% HR (sin condensacion) F.G. Verde T .' | /
Peso 350 g 0 menos RESET | Amarillo '\
#Para los detalles, consulte el catalogo y el manual de HOLD - o " N Gable del contador
funcionamiento del contador mdltiple, que se pueden CcoM _ LATH3-0
descargar en el sitio web de SMC, http://www.smcworld.com
BANK1 - Suministrado por el cliente
BANK2 -

[Kit de ajuste del controlador]

|_ ATC_W1 Contenido

(DSoftware de configuracién del controlador (CD-ROM)

Ki_t de aj:uste dgl cont,rolafior ) (2)Cable de configuracion del controlador
(disponible en japonés e inglés) (cable de comunicacién, unidad de conversion, cable USB)

Requisitos de hardware

Maquina compatible con PC/AT instalada con Windows XP

(DSoftware de configuracion y equipada con puertos USB1.1 o USB2.0.
del controlador

"
1 =
L'Fﬂ—-xa— e - |_"= =l

Com (2Cable de configuracion
del controlador

«Windows® y Windows XP® son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation.

Controlador

12

O
-



Al

Serie LAT3

Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.
Consulte las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) y el Manual de instrucciones del

motor de tarjeta para las precauciones sobre el actuador eléctrico. Descargueselo a través de nuestro sitio

web hitp:/www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccién \

Manipulacién

A\ Advertencia

1. Tenga en cuenta los posibles movimientos del actua-

dor en caso de una parada de emergencia, una alarma
o un fallo de corriente.

Si no se suministra alimentacién al producto debido a una parada
de emergencia o si la sefal SVON esta apagada, en caso de una
alarma (cuando la temperatura del motor de tarjeta supere 70°C)
o de un fallo de corriente, la mesa no se mantendrd en su
posicion y puede moverse como consecuencia de fuerzas
externas. Disefie la aplicacion del motor de tarjeta de forma que el
personal y el equipo no resulten dafiados por el movimiento de la
mesa.

APrecaucion

1. No aplique una carga fuera de las especificaciones.

El motor de tarjeta debe elegirse para la aplicaciéon basandose en
la carga maxima de trabajo y en los momentos admisibles. Si el
producto se usa fuera de las especificaciones, el exceso de carga
aplicada sobre la guia proporcionara una holgura en la guia,
reduciendo la precision y la vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesi-
vas.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

3. El motor de tarjeta estda equipado con un tope para

evitar que la mesa se salga y para que sea resistente a
ligeros impactos generados por el retorno a la
posicion de origen o durante el transporte.

La fuerza externa en exceso o los impactos pueden danar el
producto; por tanto, instale un tope externo independiente si las
condiciones de funcionamiento lo requieren.

Tope
VA
OO
° O
OO\ OOO

Rail del motor de tarjeta (inferior)

4. Potente iman

El motor de tarjeta contiene un potente iman de tierras raras, cuyo
campo magnético puede afectar a la pieza de trabajo. Monte la
pieza de trabajo alejada del motor de tarjeta, a una distancia
suficiente para evitar el campo magnético afecte a la pieza.

5. En una operacion de empuje, use los valores de ajuste

de empuje dentro de los limites admisibles.
En caso contrario, puede producirse sobrecalentamiento de la
pieza o de la superficie de montaje.

6. La planeidad de la superficie de montaje de la mesa y

1

del rail debe ser 0.02 mm o menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza montada en el motor de
tarjeta o de la base del motor de tarjeta en el que esta montada la
pieza puede causar holgura en la guia y un aumento de la
resistencia al deslizamiento.

/A Advertencia

1. No toque el producto cuando esté activado ni durante

los minutos siguientes a su desactivacion.

La temperatura en superficie del motor de tarjeta puede aumentar
hasta aproximadamente 70°C dependiendo de las condiciones de
trabajo. Dicho aumento de la temperatura también puede deberse
Unicamente a la activacion. No toque el motor de tarjeta durante
el funcionamiento ni cuando esté activado para evitar quemadu-
ras u otras lesiones.

/A Precaucion

1. Potente iman

El motor de tarjeta contiene un potente iman de tierras raras. Si
una tarjeta magnética se acerca al motor de tarjeta, los datos de
la tarjeta se pueden distorsionar o perder. No acerque al producto
ningun elemento que sea sensible o resulte afectado por el
magnetismo.

2. No utilice el motor de tarjeta de forma continua con un

empuje admisible de ajuste igual o superior al 100%
del factor de trabajo.

El motor de tarjeta se puede sobrecalentar debido al calor
generado por el propio motor de tarjeta, pudiendo producirse un
error de temperatura o un fallo de funcionamiento.

3. No golpee los extremos de la carrera durante el

funcionamiento, excepto durante el retorno a la
posicion de origen o en la operacion de empuje.

En caso contrario, podria producirse un fallo de funcionamiento.

4. En operaciones de empuje, ajuste la posicion de

destino a al menos 1 mm de la posicion en la que la
herramienta de empuje entra en contacto con la pieza.
En caso contrario, la mesa puede chocar contra la pieza a una
velocidad que supere la velocidad de empuje especificada.

5. La mesa y el rail de la guia se fabrican en un acero

inoxidable especial, pero puede oxidarse en un
entorno en que se haya gotas de agua que se adhieran
aellos.

6. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en la

superficie del rodamiento a bolas de la mesa y del rail.

En caso contrario, se creara holgura o una mayor friccion por
deslizamiento.

7. La precision de posicionamiento, el empuje y la

precision de medicion pueden variar tras haber
montado el motor de tarjeta o la carga de trabajo,
dependiendo de las condiciones de montaje y del
entorno.

Calibrelos conforme a la aplicacion real.

8. Considere el montaje de un tope elastico en la superfi-

cie de empuije.

Si, durante la operacién de empuje, no se puede evitar el impacto
del motor de tarjeta, se recomienda la instalacion de un tope
elastico sobre la superficie de empuije.

3 ZS\NC
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Serie LAT3

Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.
Consulte las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) y el Manual de instrucciones del

motor de tarjeta para las precauciones sobre el actuador eléctrico. Descargueselo a través de nuestro sitio

web hitp:/www.smcworld.com

|

Instalacion |

Puesta a tierra

A Precaucion

1. Potente iman

El motor de tarjeta contiene un potente iman de tierras raras. En caso
de piezas de trabajo magnetizadas, las herramientas y piezas metalicas
que se coloquen en las proximidades del motor de tarjeta resultaran
atraidas por la pieza, pudiendo provocar lesiones a los operarios y
danos al equipo. Tenga cuidado cuando manipule y utilice el producto.

2. Monte el motor de tarjeta sobre una base con buena

refrigeracion, por ejemplo, una placa metalica.
Si la refrigeracion no es suficientemente buena, la temperatura del motor
de tarjeta aumentara, pudiendo producirse un fallo de funcionamiento.

3. Cuando monte una pieza de trabajo, no aplique impac-

tos ni un gran momento sobre el motor de tarjeta.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible,
puede producirse holgura en la parte de guiado, un aumento de la
friccion por deslizamiento u otros problemas.

4. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en

las superficies de montaje de la mesa y del rail.

En caso contrario, se podria producir una pérdida de paralelismo
en las superficies de montaje, aflojamiento en la unidad de guiado,
un aumento de la resistencia de deslizamiento y otros problemas.

5. Cuando monte el motor de tarjeta, use tornillos de

acero inoxidable con una longitud apropiada y aprié-
telos al par de apriete recomendado.

Si se supera la profundidad maxima de tornillo, puede dafar los
componentes internos. El uso de un par de apriete superior al
especificado puede provocar un fallo de funcionamiento, mientras
que el uso de un par de apriete excesivamente bajo puede
provocar el desplazamiento de la pieza o su caida.

1) Montaje del cuerpo / roscado en el cuerpo

TorniI’Io (acero inoxidable)| M3 x 0.5 : o
Par max. recomendado [N-m] 0.63 B—'
L1 (Prof. max. tornillo) [mm] 4.6
L2 (Grosor de placa) [mm] 2.1

2) Montaje del cuerpo / orificio pasante

Tornillo (acero inoxidable) | M2.5 x 0.45 3

Par max. recomendado [N-m] 0.36 1 i
L3 (Prof. max. tornillo) [mm] 25 ( l
L4 (Grosor de placa) [mm] 2.1

3) Montaje de la pieza de trabajo / montaje superior 3

Tornillo (acero inoxidable) | M3 x 0.5
Par méx. recomendado [N-m] 0.63
L5 (Prof. méx. tornillo) [mm] 25

6. Cuando conecte los cables, evite tensiones en el

conector del lado del cable.

Si se aplica una fuerza externa o vibracién sobre el conector, se
puede producir un fallo. No doble el cable en los primeros 20 mm
desde el conector y fije esta parte del cable con una fijacion para
cables.

AAdvertenma

. Conecte siempre a tierra el motor de tarjeta.
. Use una toma de tierra especifica para el producto.

Use una toma de tierra de clase D. (resistencia a tierra de 100 Q o
menos)

. El punto de la toma de tierra deberia estar lo mas

cerca posible del actuador y los cables de tierra
deberian ser lo mas cortos posible.

|

Condiciones de trabajo

A\ Precaucion

1.

No use el producto en un area en la que pueda estar
expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de mecanizado
o salpicaduras de agua, aceite o productos quimicos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No use el producto en presencia de un campo magnético.

En caso contrario, el campo magnético puede afectar al motor y
producirse un fallo de funcionamiento o rotura.

. No exponga el producto a potentes fuentes de luz,

como la luz directa del sol.

El motor de tarjeta usa un sensor 6ptico para detectar la posicion,
por tanto, si se expone a una potente fuente de luz como la luz
directa del sol, se puede producir un fallo de funcionamiento. En
tal caso, instale una placa de proteccion frente a la luz como una
cubierta para proteger el sensor de la luz.

. No use el producto en un entorno con gases, liquidos u

otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

. Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de

calor como la luz directa del sol o un horno caliente.

De lo contrario, el producto puede sobrecalentarse y producirse
una rotura.

. No use el producto en un ambiente con cambios de

temperatura ciclicos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. Use este producto dentro del rango de humedad y

temperatura de trabajo.

Mantenimiento

A\ Precaucion

1.

Realice un mantenimiento e inspecciones regulares.
Confirme que los cables no estén doblados, que no haya holgura
en la mesa ni una gran friccion por deslizamiento. Podria
producirse un funcionamiento defectuoso.

. Realice las comprobaciones y pruebas de funciona-

miento adecuadas tras completar el mantenimiento.
En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el equipo
no funciona adecuadamente, etc.), detenga el funcionamiento del
sistema. En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad. Realice una prueba
de la parada de emergencia para confirmar la seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el producto.
. Espacio de mantenimiento

Disponga de suficiente espacio libre para inspecciones y tareas
de mantenimiento.

14
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Serie LAT3

Controlador y dispositivos periféricos /
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.

Consulte las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) y el Manual de instrucciones del
motor de tarjeta para las precauciones sobre el actuador eléctrico. Descéargueselo a través de nuestro sitio

web http://www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccion \

|

Manipulacién

1.

A Advertencia

Use la tension especlflcada
Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse
un fallo de funcionamiento o dafios en el controlador. Si la tension
aplicada es inferior a la especificada, es posible que la carga no pueda
moverse debido a una caida de tension interna. Compruebe la tensién de
trabajo antes de empezar. Confirme ademas que la tension de trabajo no
sea inferior a la tensién especificada durante el funcionamiento.
Si la corriente es demasiado baja, el motor de tarjeta puede no ser capaz
de generar la fuerza méaxima o sufrir un fallo de funcionamiento.

. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.
En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de

funcionamiento o dafios al producto. Compruebe las caracteristi-
cas técnicas antes del uso.

. Instale un circuito de parada de emergencia.

Instale un sistema de parada de emergencia en el exterior de la
proteccion, en un lugar de facil acceso para el operador para que
éste pueda detener el funcionamiento del sistema de forma
inmediata e interrumpir el suministro de energia.

. Para evitar riesgos y dafos debidos a averias o fallos de funciona-
miento en el producto, que se pueden producir con cierta probabili-
dad, debera construir un sistema de refuerzo colocando una estruc-
tura multicapa o un disefio de un sistema a prueba de fallos, etc.

. Si existe riesgo de incendio o lesiones personales
debidas a una generaciéon anémala de calor, chispas,
humo generador por el producto, etc., corte la corriente
de la unidad principal y del sistema inmediatamente.

|

Manipulacidén

1

AAdvertenma

. No toque nunca el interior del controlador ni de sus
dlsposmvos periféricos.
De lo contrario, podrian producirse fallos de funcionamiento o una
descarga eléctrica.

. No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste alguno
con las manos mojadas.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

. No use un producto que esté danado o al que le falte
algun componente.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

. No conecte el controlador a ningun otro dispositivo
aparte del motor de tarjeta.
De lo contrario, puede dafar el controlador o el otro equipo.

. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear la pieza
de trabajo mientras el motor de tarjeta se esta moviendo.
De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

. No conecte la alimentacion ni encienta el producto hasta que
confirme que la pieza de trabajo se puede mover de forma
segura dentro del area que puede ser alcanzada por la pieza.
El movimiento de la pieza de trabajo puede producir un accidente.

. No toque el producto cuando esta activado ni durante
un cierto tiempo después de desconectar la corriente,
dado que se calienta de forma importante.

De lo contrario, éste podria provocar quemaduras debido a las
altas temperaturas.

. Compruebe la tension con un comprobador durante
mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.

Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

. La electricidad estatica puede causar fallos de funcio-
namiento o dafos en el controlador. No toque el
controlador cuando la corriente esté activada.

Tome las medidas de seguridad necesarias para eliminar la
electricidad estatica en caso de que sea necesario tocar el contro-
lador para realizar el mantenimiento.

5
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A Precaucion
1.

Cuando no vaya a usar el contador multiple, coloque un

enchufe en el conector para el contador del controlador.
Si entran particulas extrahas (por ejemplo, fragmentos de metal)
en el conector para el contador, se puede producir un cortocircuito.

. Asegurese de realizar el retorno a la posicion de origen antes de empezar.

Si no se realiza el ajuste de la posicion de origen, el producto no
funcionara a pesar de que se lleven a cabo los datos de paso.

. El tiempo de posicionamiento introducido y ajustado en

elsoftware de configuracion del controlador es sdlo un
valor objetivo, por lo que no esta garantizado.

La operacion puede no haberse completado a pesar de que haya transcurrido
el tiempo de posicionamiento de ajuste. En tal caso, puede usar las sefiales
de salida digital BUSY e INP para detectar la finalizacion de la operacién.

. Ajuste el valor "Workload (Carga de trabajo)" del software de

configuracion del controlador conforme al peso aproximado de los
dispositivos o piezas de trabajo montado en el motor de tarjeta.

Si el valor de "Workload (Carga de trabajo)" del software de configuracion
del controlador y el peso de la carga de trabajo son diferentes, el producto
puede sufrir vibraciones o la precision de posicionamiento puede disminuir.

. Si la carga montada en el motor de tarjeta es pequefia (100 g o menos) y el

motor de tarjeta se ha detenido en una posicion de destino, dependiendo de las
condiciones de trabajo, el motor de tarjeta podré buscar de forma continua la

posicién de destino (vibrar) dentro del rango de precision de posicionamiento.
Péngase en contacto con un representante de ventas de SMC para saber cémo mejorarlo.

. Senal BUSY

La sefial BUSY se activa cuando el motor de tarjeta comienza a funcionar
y se desactiva cuando la velocidad de trabajo alcanza 2 mm/s o menos.
Sin embargo, cuando el motor de tarjeta funciona a una velocidad inferior
a5 mm/s, es posible que la sefial BUSY no se active de ninguna manera.

. Senal de salida INP (OUTO0)

En la operacion de posicionamiento y en la posicién de empuje, la sefial INP se
activara cuando la mesa alcance el rango de Rango de salida de la sefal INP (OUTO)

salida INP de la posicién de destino. -

En la posicion de empuje, i la mesa supera la  |—nodelo | Rango de salida [mm]
posicion de destino y se desplaza fuera del sango de | LAT3F-UJ +0.05
salida INP, la sefial INP se desactivara de nuevo. LAT3-[] +0.3

|

Montaje \

AAdvertenma

. Instale el controlador y sus dispositivos periféricos

sobre un material no inflamable.
La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

. No instale el producto en un lugar expuesto a vibraciones o impactos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No monte el controlador y sus dispositivos periféricos en la

base junto a un contactor electromagnético de gran tamafio o
un disyuntor sin fusible que genere vibraciones. Méntelos en
placas base diferentes, o0 mantenga el controlador y sus disposi-
tivos periféricos alejados de dicha fuente de vibraciones.

En caso contrario, pueden producirse un fallo de funcionamiento.

. Instale el controlador y sus dispositivos periféricos sobre una superficie plana.

Si la superficie de montaje no es plana, puede aplicarse una fuerza excesiva
sobre la carcasa u otras piezas, provocando un fallo de funcionamiento.

|

Fuente de alimentacion

SVC

2.

A Advertencia

1.

Utilice una alimentaciéon poco ruidosa entre las lineas
y entre la corriente y la tierra.

Cuando el ruido sea alto, use un transformador de aislamiento.

El suministro eléctrico del controlador debe separarse del sumin-
istro de las sefales E/S y ninguno de ellos debe utilizar la fuente
de alimentacion de tipo "prevencion de la corriente de entrada".

Si la fuente de alimentacion es de tipo "prevencion de la corriente de entrada’, puede
producirse una caida de tension durante la aceleracion o deceleracion del actuador.
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Serie LAT3

Controlador y dispositivos periféricos /
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.

Consulte las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) y el Manual de instrucciones del
motor de tarjeta para las precauciones sobre el actuador eléctrico. Descargueselo a través de nuestro sitio

web http:/www.smcworld.com

|

Fuente de alimentacién |
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Condiciones de trabajo

A\ Advertencia

3. Tome las medidas adecuadas para evitar picos de tension

producidos por descargas atmosféricas. Conecte a tierra el
supresor de picos contra rayos de forma independiente a la
linea a tierra del controlador y de sus dispositivos periféricos.

4. Utilice los productos con certificacion UL que se enumeran

a continuacion para la alimentacion de corriente directa.
(1) Circuito controlado de corriente compatible con UL 508.
Un circuito que utiliza la bobina secundaria de un transformador aislado
como fuente de alimentacion y que satisface las siguientes condiciones.
- Tensién méxima (sin carga): 30 Vrms (42.4 V max.) o inferior
- Corriente méaxima : (1) 8 A 0 menos (incluso en caso de cortocircuito)
(2 Limitada por un protector de circuitos
(como un fusible) que presenta los
siguientes ratios

Corriente nominal méxima
5.0

100
Tensién maxima

Tension sin carga (V max.)
0a20[V]

Mayor de 20 [V] y menor de 30 [V]

(2) Un circuito (de clase 2) que emplea un méximo de 30 Vrms (42.4 V méx.) o
menos, accionado mediante una unidad de alimentacion de clase 2 segun la
norma UL 1310 o con un transformador de clase 2 segun la norma UL 1585.

|

Puesta a tierra

AAdvertenma

1. Asegurese de que el producto esta conectado a tierra
para garantizar la tolerancia de ruido del controlador.
De lo contrario, puede provocar un funcionamiento defectuoso,
dafos, descargas eléctricas o fuego. No comparta la tierra con
dispositivos o equipos que generen un fuerte ruido electromagnético.

2. Use una toma de tierra especifica para el producto.

Use una toma de tierra de clase D. (resistencia a tierra de 100 Q 0 menos)

3. El punto de la toma de tierra deberia estar lo mas

cerca posible del controlador y los cables de tierra
deberian ser lo mas cortos posible.

4. En el improbable caso de que la toma a tierra provoque un

funcionamiento defectuoso, ésta deberia desconectarse.

|

Cableado |

A\ Advertencia

1. Preparacion al cableado

Corte el suministro eléctrico antes de realizar el cableado, conex-
i6n y desconexion de los conectores. Monte una cubierta protec-
tora en el terminal de bornas una vez realizado el cableado.

2. No coloque los cables de senales de E/S digitales en

la misma trayectoria que los cables de potencia.
Se pueden producir fallos de funcionamiento provocados por el ruido si la
linea de senales se instala en la misma trayectoria que las lineas de salida.

3. Compruebe si el cableado esta correctamente insta-

lado antes de realizar el encendido.

Un cableado incorrecto provocara fallos de funcionamiento o dafios
en el controlador o en sus dispositivos periféricos. Antes de la puesta
en funcionamiento, compruebe que no haya errores en el cableado.

4. Reserve un espacio suficiente para colocar los cables.

Si los cables se colocan en posiciones forzadas, pueden dafarse los cables y los
conectores, provocando una mala conexion y un fallo de funcionamiento. Evite
doblar los cables en angulos cerrados en las partes situadas cerca de los conectores
o en el punto de conexion con el producto. Fije el cable lo més cerca posible de los
conectores para evitar la aplicacién de tensiones mecanicas sobre los conectores.

ZS\NC

/A Precaucion

1.

No use el producto en un area en la que pueda estar
expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de mecanizado
o salpicaduras de agua, aceite o productos quimicos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No use el producto en presencia de un campo magnético.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No use el producto en un entorno con gases, liquidos u

otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o
corrosion.

. Evite la radiaciéon de calor de potentes fuentes de

calor como la luz directa del sol o un horno caliente.
De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en sus
dispositivos periféricos.

. No use el producto en un ambiente con cambios de

temperatura ciclicos.
De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en sus
dispositivos periféricos.

. No use el producto en lugares donde se generen picos

de tensién.

Los dispositivos (como elevadores de solenoide, hornos de
induccion de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran
cantidad de picos de tensién alrededor del producto puede deterio-
rar o dafar los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de
fuentes que generen picos de tension y las lineas de tension.

. El motor de tarjeta y el controlador no son inmunes al

impacto de los rayos.

. No instale el producto en un lugar expuesto a vibracio-

nes o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

|

Mantenimiento

AAdvertenma

. Lleve a cabo comprobaciones periédicas de mantenimiento.

Asegurese de que los cables y tornillos no estén sueltos. Los cables o
tornillos sueltos pueden generar un fallo de funcionamiento accidental.

. Realice las comprobaciones y pruebas de funciona-

miento adecuadas tras completar el mantenimiento.
En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el equipo
no funciona adecuadamente, etc.), detenga el funcionamiento del
sistema. En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad. Realice una prueba
de la parada de emergencia para confirmar la seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el controlador ni

sus dispositivos periféricos.

. No coloque ningun elemento conductor ni inflamable

en el interior del controlador.
En caso contrario, pueden producirse un incendio.

. No lleve a cabo una prueba de resistencia al aisla-

miento ni una prueba de tensién no disruptiva.

A Precaucion

1.

Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.
Disefie el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.

16



/\ Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o daho
del equipo. Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las

etiquetas "Precaucion”, "Advertencia" o "Peligro.“ Todas son importantes
para la seguridad y deben de seguirse junto con las normas internacionales

(ISO/IEC)*1)y otros reglamentos de seguridad.

|

/\ Precaucion :

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
leves o moderadas.

|
|
1
Advertencia indica un peligro con un nivel medio 1
de riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones 1
graves o la muerte. "

|

|

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo
que, si no se evita, podria causar lesiones graves o

/A Peligro :
la muerte.

| T T RS |

|
|
1
1\ Advertencia :
:
|

#1) 1SO 4414: Energia en fluidos neuméticos — Normativa general para los sistemas.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general para los sistemas.
IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las maquinas.
(Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacion de robots industriales - Seguridad.
etc.

/\Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que
disena el equipo o decide sus especificaciones.
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona
que disefia el equipo o decide sus especificaciones baséndose en los resultados de las
pruebas y andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de
seguridad son responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del
producto. Esta persona debe revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a
todos los elementos especificados en el anterior catélogo con el objeto de considerar
cualquier posibilidad de fallo del equipo.

2. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera adecuada. El
montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos, incluyendo nuestros
productos, deben ser realizados por personal cualificado y experimentado.

3. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

. La inspeccién y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta confirmar que
se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la caida y los movimientos
inesperados de los objetos desplazados.

. Antes de proceder con el desmontaje del producto, aseglrese de que se hayan
tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la
corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda las
precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para evitar un
funcionamiento defectuoso o inesperado.

4. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial
atencion a las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en
alguna de las siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estén fuera de las especificaciones
indicadas, o el producto se usa al aire libre 0 en un lugar expuesto a la luz directa del sol.
2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear, ferrocarriles,
aerondutica, espacio, navegacion, automocion, sector militar, tratamientos médicos,
combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos en contacto con alimentacion
y bebidas, circuitos de parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en
aplicaciones de prensa, equipos de seguridad u otras aplicaciones inadecuadas para
las caracteristicas estandar descritas en el catélogo de productos.

. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en personas,

propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad.

. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo interlock

doble con proteccion mecdnica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma
periédica que los dispositivos funcionan correctamente.
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Lea detenidamente las "Precauciones
en el manejo de productos SMC"
(M-E03-3) antes del uso.

/\ Normas de seguridad

A\Precaucion

1. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros dmbitos, consulte previamente con
SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

Garantia limitada y exencion de responsabilidades
Requisitos de conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y exencién de
responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad”.
Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el producto.

Garantia limitada y exencion de responsabilidades

1 El periodo de garantia del producto es de 1 afio en servicio o de 1,5 afios
después de que el producto sea entregado.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida Util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor
de ventas mas cercano.

2 Para cualquier fallo o dafo que se produzca dentro del periodo de garantia, y si
demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrard un
producto de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias.

Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente, y
no a ningun otro dafo provocado por el fallo del producto.

3 Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las condiciones de garantia
y exencion de responsabilidad descritas en el catdlogo correspondiente a los
productos especificos.

+2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esta garantizada durante un afo a partir de
la entrega.
Asimismo, incluso dentro del periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
ventosa o el fallo debido al deterioro del material elastico no esté cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con equipos de produccion
destinados a la fabricacion de armas de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacién de productos SMC de un pais a otro estd regulada por la legislacion y
reglamentacién sobre seguridad relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de que se conocen y cumplen todas
las reglas locales sobre exportacion.
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