Actuador eléctrico Nuevo
C€

Motor paso a paso (Servo/24 voC) L Servomotor (24 vDC) Risle}

Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS Tamaiio: 16, 25, 32, 40

Carga maxima de trabajo: 60 kg
Repetitividad de posicionamiento: 2002 mm
(NeévojTamano 40 anadido!

v =

carrera max.: 2000 mm
Velocidad de traslado: 2000 mm/s G

Tamano: 25, 32, 40

« Motor de gran potencia (100/200/400 W) ‘#"
» Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad @evo o A

« Compatible con elevada aceleracion (5000 mm/s?) = T
» Modelo de entrada de impulsos e ia:ﬂ e

« Con encoder absoluto interno
(modelos LECSB)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) l Servomotor (24 VDC) [elll{{-IETLTS Servomotor AC S Xel g il ETe e]s

»Modelo de entrada de datos de paso @vo »Sin programacion Tipo @vo » Controlador de servomotor AC

serie LECP6/LECAG Serie LECP1 serie LECSA/LECSB
« 64 posiciones « 14 posiciones « Modelo de entrada de impulsos
« Consola de programacion, « Ajuste del panel de control « Encoder absoluto (LECSB)
entrada del kit de ajuste « Funcion de posicionamiento
del controlador integrada (LECSA)
_ B g
| = | M e |

Serie LEF 2 SNIC

CAT.EUS100-87C-ES



Serie LEF

eCompacto
Altura / anchura reducidas en aprox. 50%

«*Comparado con la serie LJ1 de SMC
(Carga de trabajo: 10 kg)

80

@Facil montaje del cuerpo / Reduccion del trabajo de instalacion

Posibilidad de montar el
cuerpo principal sin

necesidad de retirar la
cubierta externa. i

< Equipado con bandas de sellado como estandar

Cubre la guia, el husillo a bolas y la correa.
Evita las salpicaduras de grasa y la entrada

LJ1H10 de particulas extrahas del exterior.
Motor paso a paso (Servoi24 vDC) £ Servomotor (24 VDC) & ,— B
Accionamiento por husillo a bolas /Serie LEFS  Tamaiio: 16, 25,32, 40 .am =" 0%
S .
Carga maxima de trabajo: 60 kg f = % o
Repetitividad de posicionamiento: +0.02 mm ' ; %
- P R -
Orificio de posicionamiento . —_
> S )
f’f > - 4
Modelo deslizante *1:{ ;
con menor altura
Tamaho Altura [mm] :
16 40 Mecanismo de bloqueo de
25 el funcionamiento no magnetizante
32 60 (opcional) e
40* 68

«Serie LEFS Unicamente

Prevencion de caidas en caso de corte de

Motores compatibles
@Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Motor paso a paso

deal para traslado de cargas elevadas a baja velocidad

Servomotor

@Servomotor (24 VDC)

Estable a alta velocidad y funcionamiento silencioso
@ Servomotor AC (100/200/400 W)

|deal para traslado a alta velocidad y compatible

Carga de trabajo

Modelo deslizante

con elevada aceleracion (5000 mm/s?).

Velocidad

con menor altura

Motor paso a paso(Servor24vc) ¥ Servomotor (24 VDC)

. . . J e
Accionamiento por correa /Serie LEFB e -g-_, |
Tamaio: 16, 25, 32 = -

’ i " g -

carreramax.: 2000 mm /_. tsf _
Velocidad de traslado: 2000 mm/s g8 > - e

% S

- T Qﬁ""i&/ '

(@3 Servomotor AC (100/200/400 w)
Accionamiento por husillo a bolas /Serie LEFS  Tamaio: 25, 32, 40 -
+ Motor de gran potencia (100/200/400 W) _—
+ Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad e - - ,;’3’:” 5 -
« Compatible con elevada aceleracion (5000 mm/s?) < _— — y — -
+Modelo de entrada de impulsos % SRR AP &\\‘ 6_"' 2 e A
» Con encoder absoluto interno b= = b =S
(modelos LECSB) S $ Q # /

Caracteristicas 1
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante

......................... ©0000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Ejemplos de aplicacion

Posicionamiento preciso de las piezas de trabajo | | Traslado por carga y descarga de piezas de trabajo| | Manipulacion Traslado vertical
\w&

Variaciones de la serie

Accionamiento por husillo a bolas /serie LEFS

. “1' Pagp - Carga de trabajo: Horizontal [kg] Carga de trabajo: Vertical [kg] Velocidad [mm/s] .
Tipo Tamao 1ol Carrera [mm] 10 20 30 40 50 60 10 20 30 200 400 600 800 1000 Fadina
5
16 1 100, 200, 300, (400)
o5 6 100, 200, 300, (400)
Motor paso a paso 12 500, (600)
Servo/24 VDC
= ) 30 8 100, 200, 300, (400)
16 500, (600), (700), (800) ]
NUZBO 10 200, 300, (400), 500, (600) I E— ]
20  (700), 800, (900), (1000)  Emmm—— = ————— I
5
16 100, 200, 300, (400)
Servomotor 10
(24 VDC) o5 L8 100, 200, 300, (400)
12 500, (600)
o5 6 100, 200, 300, (400) [ — E——
@eva 12 500, (600) — - .
e 8 100, 200, 300, (400) N ——— — 45
(100/200/400 W) 16 500, (600), (700), (800)  msmss—— | R
40 10 200, 300, (400), 500, (600) I | I |
20  (700), 800, (900), (1000)  E—— =T —— -

#1 El tamanfo corresponde al diametro del cilindro neumatico con un empuje equivalente (para el funcionamiento con husillos a bolas).
*2 Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda. También hay carreras diferentes a las anteriormente mencionadas disponibles como ejecucion especial.

Accionamiento por correa /Serie LEFB

) = .1 Pasoequivalente o Carga de trabajo: Horizontal [kg]® Velocidad [mm/s] »
Tipo jFamaho [mm] Carrera [mm] 5 10 15 20 500 1000 1500 2000 "2gina
16 48 (300), 500, (600), (700)
800, (900), 1000
Motor paso a paso 5 48 (800), 500, (600), (700), 800, (900)
(Servo/24 VDC) 1000, (1200), (1500), (1800), (2000)
32 48 (800), 500, (600), (700), 800, (900) 15
1000, (1200), (1500), (1800), (2000)
16 48 (300), 500, (600), (700)
Servomotor 800, (900), 1000

(24 VDC) - - (300), 500, (600), (700), 800, (900)
1000, (1200), (1500), (1800), (2000)

#1 El tamanfo corresponde al diametro del cilindro neumatico con un empuje equivalente (para el funcionamiento con husillos a bolas).

#2 Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda. También hay carreras diferentes a las anteriormente mencionadas disponibles como ejecucion especial.
*3 El actuador de accionamiento por correa no se puede utilizar para aplicaciones montadas verticalmente.

Caracteristicas 2
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Ofrece 2 tipos de controladores
Modelo de entrada de datos de paso serie LECP6/LECA

Sencilla ajuste para un uso inmediato

6

Motor paso a paso Servomotor

. . (Servo/24 VDC) (24 VDC)
© Modo de ajuste sencillo LECP6 | LECA6 g
Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo". ‘
Crr— )
<Cuando se usa un PC> 0 i O b
Software de configuracion del controlador (m—— — %ﬂﬂm

[CH] L] - L] L} ! et

@EI ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la

programacion manual del movimiento y el E‘4
movimiento a velocidad constante se =———==\1

|
pueden configurar y utilizar en una Unica

Comprobacion inicial
--{Ajuste de los datos de paso

pantalla. Ajuste del control :
manual y de la i M?Ve'fdpzfa la .
velocidad constante velociaad constante

LTI EATEENT RGO G ER ERIGVENER VI Ejemplo de ajuste de los datos de paso Ejemplo de comprobacién del monitor

" La sencilla pantalla sin desplazamiento failita atin 12 pantalla

mas el ajuste y el funcionamiento. 7
Elja unicono de la primera pantalla y seleccione una funcion.
 Ajuste los datos de paso y compruebe el monitor de la

d I = ™ 2° pantalla 2% pantalla
segunda pama a. 1 ! atos Eje 1 . 4> Monitor Eje 1
N°pasos,”~ 0 " N° pasos 1
Posicior 123.45 mm\ Posicion 12.34 mm
Velocide'\d 100 mmlls Velocidad 10 mm/s
\“r"' Posibilidad de comprobar

v "
Puede registrarse pulsando el boton "SET" después de introducir los valores. el estado de la operacion.

Pantalla de la consola de programacion | Datos Eje 1 Datos Eje 1

©Los datos se pueden ajustar con la | N° pasos 0 N° pasos 1

‘

posicion y la velocidad (el resto de | Posipién 50.00 mm IIIIIIIIIII’ ' Posic. 80.00 mm
las condiciones ya estan configuradas). |: Velocidad 200 mm/s ;

Velocidad 100 mm/s

Sln programaCIon Motor paso a paso

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una consola de programacion  (Servor24 vDC)

LECP1
@ Ajuste del nimero de posicion @D juste de una posicion de parada >

Ajuste de un nimero registrado Desplazamiento del actuador hasta una Registro de la posicion de
&a,fﬁ, la P102|C|0ntde parada posicion de parada usando los botones parada usando el boton
aximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE Velocidad / aceleracion

16 niveles de ajuste

Visualizacion
del nimero
de posicion Conmutador

de seleccion

de posicion

Boton AJUSTE

Botones
AVANCE y
RETROCESO

Conmutadores de
ajuste de velocidad
Conmutadores de
ajuste de aceleracion

Caracteristicas 3 2 S\IC



OModo normal de ajuste detallado

Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

© Los datos de paso se pueden ajustar en detalle. © Posibilidad de ajustar los parametros.
© Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales. @ Poshiidad de realzar un movimiento con confrol manual y velocdad constante, refomo l orig, operacién y prebay comprobacion de f safda obigatora.

B eissd | pemissd

<Cuando se usa un PC>
Software de configuracion del controlador

©® En las diferentes ventanas se
indica el ajuste de los datos de

paso, ajuste de parametros, S — B —
monitorizacion, programacion, etc.  Ventana de configuracion | |
de los datos de paso e - nowsn
Ventana de configuracion

de los parametros

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje

Menu Eje 1
Modelo de entrada : i
@ En una consola de programacion se pueden | Parametros Menu Eje 1
AT o
guardar maltiples datos de paso, para | Prueba N° pasos o A Vent X
posten.ormentt_a transferirios al oontroladgr. Pantalladel mend pincbal | Tipo de operacion| N° pasos ]
© Funcionamiento de prueba continuo - L
o e Parall - — Posicion  123.45 mm
€ON un Maximo ae S aatos ae paso. § 27;2 3a‘t’§s°ggfr')%“sf°'°” Monitorizacion de salida Eje 1
Pantalla de la consola de programacion |gamg, BUSY[ | A
Il < Pantalla de prueba

© Cada una de las funciones (ajuste de los
datos de paso, prueba, monitorizacion, efc.)
se puede seleccionar en el men principal.

SVRE[@]
SETON[ ] v

Pantalla de monitorizacion

~

El actuador y el controlador se suministran como un conjunto (puede pedirios de forma separada).

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

Actuador 'f Controlador

Caracteristicas 4
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Serie LECP6/LECAG6/LECP1

. Funcion ]

Elemento ‘

Ajuste de los datos de paso
y los parametros

Modelo de entrada de datos de paso
LECP6/LECA6

+ Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)

+ Introduzca el valor numeérico de la consola de programacion

Modelo sin programacion

« Seleccionar usando los botones de
accionamiento del controlador

LECP1

Ajuste de los datos de paso
de posicionamiento

+ Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)

+ Introduzca el valor numérico de la consola de programacion

* Programacion directa
* Programacion manual (JOG)

* Programacion directa
» Programacion manual (JOG)

N2 de datos de paso

64 puntos

14 puntos

Comando de funcionamiento (sefial E/S)

N° pasos Entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]

N° pasos Entrada [IN*] Unicamente

Senal de finalizacion

Salida [INP]

Salida [OUT?]

Elementos de configuracion )

TB: Consola de programacion PC: Software de configuracion del controlador

Elemento

Contenido

Modelo de entrada
de datos de paso | sencillo

LECP6/LECA6

Modo Modo
normal

Modelo sin programacion
LECP1

MOD movimiento| Seleccion de ‘posicion absoluta" y “posicion relativa" | Ajustar en ABS/INC. X (] [ J Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de desplazamiento | Ajustarenunidadesdeimmis | @ | @ [ ] Seleccionar entre 16 niveles
L [Posicién]: Posicién destino Programacion directa
Posicion i e | Ajustar en unidades de 001 mm. | @ | @ ® -
[Empuje]: Posicion inicial empuje Programacion manual (JOG)
Aceleracién/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento | Ajustar en unidadesde Tmm/s. | @ | @ [ ) Seleccionar entre 16 niveles
Qi"t'Stedde Fuerza de empuje Tasa de fuerza durante operacion de empuje | Ajustar en unidades de 1% | @ | @ ® Seleccionar entre 3 niveles (dabil, medlio y fuerte)
atos de
paso Disparador LV Fuerza objetivo durante operacion de empuje | Ajustar en unidades de 1% X o [ ] No requiere &juste (mismo valor que [a fuerza de empuje)
Veloc. empuje Velocidad durante operacion de empuje| Ajustar en unidades de 1 mm/s | x ] [ J Valor fijo
extracto
¢ ) Fuerza posicionam. | Fuerza durante operacion de posicionamiento | Ajustar a 100%. X o [ J Valor fijo
Area de salida Condiciones para que la sefial de salida de area se active | Ajustar en unidades de 0.0Tmm | x o o -
i [Posicion]: Anchura hasta la posicion de destino | Aiustar en 0.5 mm o mas
Posicién de entrada ) (lJJnidadeS' 0.01 mm) x | @ [ Valor fijo
[Empuije]: Cuanto se desplaza durante el empuje e
Carrera (+) Limite de posicion del lado + | Ajustarenunidadesde 0.01mm | x X (] Valor fijo
Ajuste de Carrera (-) Limite de posicion del lado - | Austarenunidades de 0.0 mm | x X (] Valor fijo
parametros{ Direccién ORIG. | Permite ajustarla direccion de retorno ala posicion original.| Compatible X X o Compatible
(extracto) Velocidad ORIG. | Velocidad durante el retorno a la posicion de origen | Ajustar en unidades de 1 mm/s | x x (] Valor fijo
Aceler. ORIG. Aceleracion durante el retorno a la posicion de origen | Ajustar en unidades de 1 mm/s?. | x x [ Valor fijo
. Permite probar e funcionamiento continuo a a velocidad ol e ° Mantener pulsado el bo}fbn MA'I\IUAII- ,
JOG" (control manual) | o et mienres s mantiene pulsedo l interrupor (@) para envio uniforme (la velocidad
es un valor especificado)
e Permite comprobar el movimiento a la distancia < | ® ° E:::ﬁ;‘?hggfg: dthc’\IlaLiﬁ:Eac@lo%; l‘j'e‘; ;Zé ;
brucha y velocidad ajustadas desde la posicion actual. y el tamao son valores espeicados)
Retorno al ORIG. Compatible [ ) Compatible
N Permite comprobar el funcio- ; L ;
WEH TR ST namiento de los datos de paso Compatible ¢ o (Funcionamiento confinuo) Compatible
Salida obligatoria | Permite comprobar as activac.desactiv. delterminal de salida| Compatible x X ([ ] =
. Permite monitorizar la posicion, velocidad, )
o EACCIONAN fuerza actuales y los datos de paso especificados. Compatible ¢ o * -
Monitor
. . .| Permite comprobar el estado actual de activacion/ :
Monit. entrada/salida desactivacion del terminal de entrada y de salida. Compatible x X ® -
ALM ALARMA activa | Permite confirmar a alarma que se estd generando | Compatible ( 2RI J [ J Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar la alarma generada en el pasado | Compatible X X @ -
. Los datos de paso y los pardmetros . _
Archivado | Guardar/Cargar se pueden guardar, reenviar y eliminar, Compatible X X [ J
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. | Compatible [ I [ —

Caracteristicas 5
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Serie LEF

Diseno del sistema

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para
sefnales E/S 24 VDC

~@Cable E/S

Modelo de controlador Referencia

LECP6/LECA6 LEC-CN5-01
LECP1 (sin programacion) | LEC-CK4-[]

@Controlador Suministrado por el cliente
( h Alimentacion del
controlador 24 VDC
Modelo de entrada de datos de paso Modelo sin programacion
LECP6/LECA6 LECP1
L )

OKit de ajuste del controlador (opcional)

Kit de ajuste del controlador
(Cable de comunicacion, unidad de conversion y cable USB incluidos.)
Ref.: LEC-W2

Cable de comunicacion@-----------
(3m)

Unidad de conversion®

@Conexion de alimentacion

LECP6/LECA6

(Modelo de entrada de datos de paso)
LECP1 (Modelo sin programacion)

Enchufe de alimentacion (accesorio)

Cable de alimentacion (1.5 m) (accesorio)

--@Cable del actuador LELIEERIARPALY]

Modelo de controlador  Cable estandar Cable robético

LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso)| LE-CP-[-S LE-CP-[J
LECAG (Modelo de entrada de datos de paso) — LE-CA-OJ
LECP1 (Modelo sin programacion)| LE-CP-[1-S LE-CP-C

Cable del motor (fijo) @

""""" ‘®Cable USB @®Actuador eléctrico
(mini A, tipo B) ~ ~
Tipo deslizante
PC serie LEFS _a
i Pagina 15 Ve .
@Consola de programacion (opcional) </0\>7 Serie LEFB s ) g
.-.ﬂ.'.éﬁ’ = :
s > it '/

Ref.: LEC-T1-3EG] '

_ Y,

Caracteristicas 6



©® Controlador de motor de tipo entrada de impulsos
® Capacidad del motor compatible : 100 W, 200 W, 400 W

® Encoder compatible : Modelo incremental
Modelo absoluto =
® Tension de alimentacion :100 a 120 VAC (50/60 Hz) §
200 a 230 VAC (50/60 Hz) !

LECSA LECSB
Ajuste del servo usando el ajuste automatico de ganancia

Funcion de filtro resonante automatica A

« Controlad la diferencia de
movimiento entre el valor ajustado
y el movimiento real

\» TIEmpo ,
+ fijacion

Velocidad
Velocidad

\ T

Tiempo

Funcion de control de amortiguacion automatica

« Controla automaticamente las
vibraciones de baja frecuencia de
la maquina (hasta 100 Hz)

Botdn de ajuste instantaneo = )
AU

Ajuste instantaneo del servo\O .
J

Display
Monitor de visualizacibn —
parametro, alarma
00000000000000Q

Ajustes “

J
Control de los ajustes
de los parametros,
visualizacion del monitor,

etc. usando los pulsadores (con la cubierta frontal abierta)
LECSB

Display

— g
Monitor de visualizacion, k -

parametro, alarma

Ajustes

Control de los ajustes de
los parametros, visualizacion
del monitor, etc. usando los
pulsadores

Lista de modos de control compatibles (O: ajuste recomendado, A: puede utilizarse, x: no se puede utilizar, —: no se puede ajustar)

Modo de control Nz

Modelo de Posicionamiento
Control de posicién |Control de velocidad 22| Control de par 2% | — . T
controlador Método de tabla de puntos| Método de programacion
LECSA o A A O o
(Incremental) 3 puntos (max.: 7 puntos) Nota 4) | 4 programas (méx.: 8 programas) Nota 4) Nota5)
LECSB _ —
(Absoluto) O A A
Método de comandos| [Tren de impulsos] [Sehal ON/OFF]
q . , . - . . . . . " Especificar el n° de tabla de puntos | Especificar el n° de programa
Método de funcionamiento | Operacion de posicionamiento | Ajuste de la operacion de velocidad | Ajuste de la operacion de par Operacion de posicionamiento | Operacion de posicionamiento

Nota 1) No se puede usar el modo de conmutacion de control.

Nota 2) Asegurese de que hay un limite en el sensor externo, etc. para evitar la colision con el final de carrera o con la pieza de trabajo.

Nota 3) Solo se puede utilizar para el actuador (serie LEY) compatible con la operacion de empuje.

Nota 4) Los ajustes deben modificarse para poder usar varios ajustes constantes en su valor maximo cuando se emplea el método de tabla de puntos y el método de programacion.
Consulte el "Manual de funcionamiento" para las necesarias modificaciones de ajustes.

Nota 5) Para realizar el control con el método de programacion, pida por separado el Configurador MR (software de configuracion) LEC-MR-SETUP221.

Caracteristicas 7 ZSNC



Serie LEF

Diseno del sistema

Suministrado por el cliente

Compatible con encoder incremental Serie LECSA

Alimentacion
Suministrado por el cliente Conector de alimentacién del circuito
- — di circuitolprincipal Controlad de control
Alimentacion & ccesonous ontrolador 24 VDC
Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) :3, = (o3 o -
200 a 230 VAC (50/60 Hz) S Configurador MR
—
| Rt ol == Software de configuracion
Regeneracion [ZIErE i g . e oo
e, - g o SR Ret: LEC-MR-SETUP221_
. alimentacion del circuito Ee
Ref.: LEC-MR-RB-J e . de control i F&ﬁ
O *Accesorios —
@Cable del motor —
Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético PC

LE-CSM-SO0 | LE-CSM-RCIC]
@cCable de bloqueo

Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético
LE-CSB-S10J LE-CSB-ROO

ICable USB

Ref.: LEC-MR-J3USB

Actuador eléctrico

Serie LEFS * =

Conector E/S

=, S Ref.: LE-CSNA
- Suministrado por el cliente
| § pLo
Alimentacion para sefiales
‘Cable de encoder [ E/S 24 VDC }
Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético
LE-CSE-S[1J LE-CSE-ROCI
Compatible con encoder absoluto Serie LECSB Cable USB
Controlador Ref.: LEC-MR-J3USB
Suministrado por el cliente Conector de alimentacion

. . del circuito principal Configurador MR
Alimentacion +*ACCesorios Software de configuracion
Monoféasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Ref.: LEC-MR-SETUP221

200 a 230 VAC (50/60 Hz) e

Tritasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) - '
Regeneracion ]

opcional s :»m

Ref.: LEC-MR-RB-OJ

Salida analégica de monitor
Comunicacion RS-422

6Cab|e del motor

Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético » g
LE-CSM-S(10J LE-CSM-ROOJ 2
@cCable de bloqueo alimentacion del circuito L]
Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético *(fbe‘gggtsr‘(’)ln 05 FS

LE-CSB-SC | LE-CSB-RLL] BaEi

m
&)

® Conector E/S
Actuador eléctrico e - LE-
onector Ref.: LE-CSNB

serie LEFS y -
- delmotor
22 > *Accesorios

chN2

Suministrado por el cliente

AN

ChN4 CN2L

CSB2-58

i A SERIAL AT 2501088 PLC
§ E\Iimentacién para seﬁales]

o E/S24VDC
6Cab|e de encoder
Ref.: Cable estandar | Ref.: Cable robético Bateria (incluida)

LE-CSE-SOO LE-CSE-ROO

N

SMC Caracteristicas 8



: Actuadores eléctricos S
Nodelode Vistago (Molr pesoa paso vz 00) (Servomotor &4 V0e))

Servomotor AC (100/200 W)

Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS
Tamano| Carrera
16| 1002400
25 | 100a600
o 32 100 a 800
CAT.ES100-87 40

200a 1000/’,’_

=S

Mesa giratoria

Modelo basico Modelo de gran precision
serie LER serie LERH
Tamaio/Angulo de giro [’] | Tamaiio/Angulo de giro [*]
10 310, 180, 90 10 310, 180, 90
30 30
50 320, 180, 90 50 320, 180, 90

Accionamiento por correa

-

Servomotor AC (100/200/400 W)

Accionamiento por husillo a bolas

serie LEFB Serie LEFS

Tamafio| Carrera Tamano Carrera
16 | 300 a 1000 25 100 a 600
25 | 300 a 2000 32 100 a 800
32 | 300 a 2000 40 | 200 a 1000

Modelo basico | Modelo de motor en Ilnea Modelo de vastago gma Modelo de motor en I|nea' Modelo basico | Modelo de motor en linea
Serie LEY i serie LEYCID i Serie LEYG i IModelo de vastago guia | serie LEY ! serie LEYCID
Tamario| Carrera | Tamafio| Carrera | Tamaiio| Carrera | Serie LEYGCD Tamafio| Carrera | Tamaio| Carrera
16 | 302300 | 16 | 30a300 | 16 | 30a200 | Tamaho| Carrera 25 | 30a400 | 25 | 30a400
25 | 30a400 | 25 | 30a400 | 25 | 30a300 | 16 | 30a200 32 | 30a500 | 32 | 30a500
Gl = 30a500 | 32 | 30a500 ! 32 | 30a300 ! 25 | 30a300 i
CAT.ES100-83 i E E 32 30 a 300 i

Mesa deslizante Servomotor (24 VDo)

Electric Side Table
piia

CAT.ES100-78

Modelo bésico (Tipo R) | Modelo simétrico (Tipo L) | Modelo de motor en linea Tipo D)
serie LESHCIR serie LESHCIL ! serie LESHCID
Tamano,  Carrera Tamafio,  Carrera i Tamano| Carrera

8 50, 75 8 50, 75 | 8 50, 75

16 50, 100 16 50, 100 i 16 50, 100

25 50, 100, 150 25 50, 100, 150 i 25 50, 100, 150

Pinza
Tipo Z (2 dedos) Con cubierta antipolvo
serie LEHZ | Serie LEHZJ
Tamanio| aperiracierre | Tamafio| agenvemciere
10 4 L10 4
16 6 T 6
: 20 10 120
CATES100-77 g ) ! "5
32 22 !
40 30 i

Controlador

1 Modelo de entrada de datos de paso
1 Para servomotor
serie LECA6

Modelo de entrada de datos de paso
Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Caracteristicas 9

1B

Motor de control

serie LEHF
Tamafio| speriuraicierre
10 | 16(32)
20 | 24(48)
32 | 32(64)
40 40 (80)

Tipo F (2 dedos)

Tipo S (3 dedos)
Serie LEHS
Tamaio| apenursicierre
10 4
20 6
32
_40 |

Modelo sin programacion | Controlador de servomotor AC : Controlador de servomotor AC

serie LECP1

" Incremental Tipo
serie LECSA

Motor de control

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

Motor paso a pas

(Servo/24 VDC)

[o]

(100/200

Servomotor AC

VAC)

N

SMC

' Modelo absoluto
serie LECSB

otor de control

Servomotor AC
(100/200 VAC)



Variaciones de la serie

q.’ Ly

Actuador eléctrico UREEREZNEY Serie LEF
Método de | Caracteristicas Carrera |C¥gadetrabaolg] |verociciad 250 delRepeidadde | - gy g |
) ) técnicas [mm] Vertical tornillo | posicionamiento Controlatores Pagina
9 | 2 | 10a50 | 10 |
LEFS16 | 1002400
10 | 4 | 5a250 | 5 |
20 | 7.5 | 12a500 | 12 i
LEFS25 | 1002600 | 75 | | 12 | e
Motor paso a paso 20 | 15 | 6a250 | 6 |
et 40 | 10 | 162500 | 16 | Serie
LEFS32 | 100a800 LECP1
i o 45 | 20 | 8a2s0 | 8 | 1002 Pigia 1
husilloa 50 | — | 20a500 | 20 | "
bolas LEFS40 | 2004 1000
60 | 23 | 10a250 | 10 |
7 | 2 | 10a500| 10
LEFS16A| 1004400 | | | |
Servomotor 10 | 4 | 52080 | 5 | Serie
(24 VDC) 11 | 25 | 12a500 | 12 | L2k
LEFS25A | 1002600
18 | 5 | 6a250 | 6 |
" LEFB16 |300a1000 | 1 | 4821100 | Serie
010r paso a paso
(Sew'fmv':)c) LEFB25 |300a2000 | 5 | — |48at400| 48 S
Model erie | _, .
Odelo ad LEFB32 |300a2000 | 14 | 4821500 | 01 | LEcp1 |Pagnats
LEFB16A (30021000 | 1 ;
B e en | 5|~ | e e || S,
(24VDC) || EFB25A 30022000 | 2 |
20 | 8 | Maxo00| 12
g LEFS25S | 1002600 |8 | , | 12 |
A5 20 | 15 | maxas0 | 6 | Serie
- ; LECSA
’ = Modelo de | Servomotor AC 40 | 10 |Max.1000| 16 | N
- ; LEFS32S| 1002800 +0.02 Pégina 45
A L et 45 | 20 | maxso0| 8 | Serie |
e olas
50 | 15 |Mmax 1000/ 20 | LECSB
: LEFS40S | 200a 1000
- 60 | 30 | max.500 | 10 |

Controlador LEC

LECP6

- Tensién de Entrada/salida paralela  |N°de puntos del
| Tipo Motor compatible allmentaclon patron de
' Motor paso a paso
y Modelo de | LECP6 (Servo/24 VDC) )
: Consola de entrada de 24 VDC | 11 entradas 13 salidas 64 Pagina 25
LECAG6 programacién datos de paso Servomotor +10% | (Aislamientodel | (Aislamiento del 0
LECAG (24 VDC) fotoacoplador) |  fotoacoplador)
: 6 entradas 6 salidas
— Modelosin || Fepy o peso s [ 24 VDC | Nislamienio del | (Aiskmientodel | 14 |paginad
= plogramecion (Servo/24 VDC)|  £10% | ‘otoacoplador) | fotoacoplador)
?flr Modelo de entrada 100 a 0 a +65535
m; de impulsos (para | LECSA 120 VAC | 6 entradas 4 salidas | (Unidad de comandos
g‘ encoder incremental) Servomotor AC | (50/60 Hz) de impulsos) Pidia57
IH Modelo de entrada (100/200 VAC) | 200a E—
ima de impulsos (para | LECSB 230 VAC | 10 entradas 6 salidas | (Uridad de comencos
LECSA LECSB encoder absoluto) (50/60 Hz) de impulsos)

O
2

Preliminares 1

[Selecci()n del modelo}

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |
LEFB LEFS

|

Servomotor AC

LEFSLIS

Precauciones especificas
del producto

|



Preliminares 2

N



NDEX

Motor paso a paso (Servo/24 vDC)/Servomotor (24 vDC) Tipo

Seleccion del MOAEIO  cove oo Pégina 1

OActuador eléctrico / Tipo deslizante, accionamiento por husillo a bolas serie LEFS

4 Forma de pedido . Pagina 7

- Caracteristicas tECNICAS .. o ovovieiieiie e, Pagina 9
(’h DS EAIO oo, Pagina 11
il DIMIENSIONES e eee oo, Pagina 12

P OActuador eléctrico / Tipo deslizante, accionamiento por correa serie LEFB

Forma de pedido ..., Pa’gina 15
' CaracteriStiCas tECNICAS - cvveeeree e Pagina 17
DS B  weee ettt Pégina 19
DT aaT=Y 01110 4 1=V PUTTT T TSRS Pa’gina 20
Precauciones especificas del producto ..., Pagina 22

OMotor paso a paso (Servo/24 VDC) /Servomotor (24 vbc) Controlador

Modelo de entrada de datos de paso/serie LECP6/LECAG............... P&gina 25
Kit de ajuste del controlador/LEC-W2 ..., Pagina 34
Consola de programacion/LEC-T1 ... Pagina 35

Controlador sin programacion/serie LECP1 ... Pagina 37

OActuador eléctrico / Tipo deslizante, accionamiento por husillo a bolas serie LEFS

.~ Seleccion del Modelo ..o Pagina 45

Forma de pedido ..., Pégina 49
CaracteristiCas tECNICAS - ccvveeee e Pégina 50

DS IO -ttt Pégina 51

DM BN S IONES - et Pégina 52

Precauciones especificas del producto ..., Pagina 54

- .“?; OControlador de servomotor AC serie LECSA/LECSB ... Pagina 56
%f : Precauciones especificas del producto .........cccccoeooiroiciiciriccconennee, Pagina 65

Preliminares 3

O
.



Actuador eléctrico / Tipo deslizante

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) X Servomotor (24 VDC)

Accionamiento por husillo a bolas/ Serie LEFS Accionamiento por correa/ Serie LEFB

Seleccion del modelo _ .

Procedimiento de seleccion

Confirme la carga de

=

’m Confirme el tiempo del ciclo.

o

Confirme el momento

trabajo — velocidad. admisible.
Ejemplo de seleccion
Condiciones _ _ . . R
de * Masa de la pieza de trabajo: 5 [kg] * Condiciones de montaje de la pieza: [T TTTTTI
. 20 \ V| Paso 6: LEFS25B |

funcionamiento| ° Velocidad: 300 [mm/s] w \

* Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?] S 15 “

= \

e Carrera: 200 [mm]

L

* Posicién de montaje: Horizontal hacia arribaﬁ

T 1

J

@ Confirmacion de la carga de trabajo-velocidad <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pag. 2y3)

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de
la velocidad conforme a la Grafica de velocidad—carga de trabajo.

‘ en la gréfica mostrada a la derecha.
m Confirmacién del tiempo del ciclo

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el
siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

T=T1+T2+T3+T4[s]|

®T1:
Tiempo de aceleraciéon y T3: El
tiempo de deceleracion puede
obtenerse de la siguiente ecuacion.

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

e T2:
El tiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

L-0.5-V{(T1 +T3)

\'

T2 =

[s]

® T4:
El tiempo de estabilizacion varia en
funcion de condiciones como el tipo
de motor, la carga y la posicion de
entrada de los datos de paso. Por
ello, calcule el tiempo de fijacion con
referencia al siguiente valor.

Comprobacion del momento de guiado

Mep
7\
m

L1

El modelo LEFS25A-200 se selecciona temporalmente basandose

Ejemplo de célculo

T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera:

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
L—0.5-V-(T1 + T3)

T2 =
\Y;
200 - 0.5-300-(0.1 + 0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=0.2(s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener

como sigue:

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2

=0.97 [s]
2000 —
|
T 1500 — ‘\ X
3 \1000 mm‘/sz\
= 1000 3000 mms?
8
© SN
S 500 VA NS
5000 mm/s? “*+t..
0
0 5 10 15 20
Masa de la pieza de trabajo [kg]

Paso 12:
LEFS25A

haNEE

0
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidad: V [mm/s]
<Gréfica de velocidad—carga de trabajo>
(LEFS25/Motor paso a paso)

(6]

Carga de trabajo horizontal: W [kg]
S

L

wfl — "

Tiempq

[s]

Velocidad: V [mm/s]

N

T T2 T3

L : Carrera [mm]

... (Condiciones de funcionamiento)
V : Velocidad [mm/s]
... (Condiciones de funcionamiento)
Aceleracién [mm/s?]
... (Condiciones de funcionamiento)
Deceleracion [mm/s?]
... (Condiciones de funcionamiento)

al:

az2:

T1: Tiempo de aceleracion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la
velocidad de ajuste

Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta
funcionando a velocidad constante.
Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del
funcionamiento a velocidad
constante hasta la parada
Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza

la posicion

T2:

T3:

T4:

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEFS25A-200.

% SNC



Seleccién del modelo Serie LE F

o
[}
8
7 gu - - ” E
Grafica de velocidad—carga de trabajo (Guia) 3
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) - siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de posicionamiento es del 100%. :§
(&)
(5}
. . . @
LEFS16/Accionamiento por husillo a bolas &
Horizontal Vertical g
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< oS El GEJ L
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Horizontal Vertical e
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Serie LEF

Grafica de velocidad—carga de trabajo (Guia)

Servomotor (24 VDC) « La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de posicionamiento es del 250%.
LEFS16A/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
12 12
g 5
= 10 Paso 5: LEFS16AB 2 10
= z
T %
§ 8 g 8
s Paso 10: LEFS16AA 7| o
< 6 il 6
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[ Q
3 g
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LEFB/Accionamiento JpOr COrrea  « Cuando la fuerza de posicionamiento es del 100%. LEFB/Accionamiento por correa = Cuando la fuerza de posicionamiento es del 250%.
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Momento dinamico admisible

Seleccién del modelo Serie LE F

=« Este grafico muestra la cantidad de voladizo permisible cuando el centro de gravedad de la pieza

sobresale en una direccién. Cuando el centro de gravedad de la pieza sobresale en dos direcciones,
dirigirse al software de seleccion de actuadores eléctricos para su confirmacion. http://www.smcworld.com

Masa de la pieza de trabajo [kg]

Masa de la pieza de trabajo [kg]

Masa de la pieza de trabajo [kg]

Aceleracion ~ ——1000 mm/s? — — —=3000 mm/s2  -------- 5000 mm/s2
S | Direccion de vol_adlzo de carga Modelo
‘© | m : Carga de trabajo [kg]
(7] PR . s
o | Me: Momento dindmico admisible [N-m]
oL Cantidad de voladizo al centro de gravedad de la pieza [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEFS40
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LEFS

LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

Servomotor AC
LEFSLIS

i

LECSA /LECSB

Precauciones especificas
del producto

{



Serie LEF

Precision de la mesa

Lado B — Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo  |() paralelismo de recorrido |(2) Paralelismo de recorrido
entrelacaraCylacaraA | entrelacaraDylacaraB
LEF16 0.05 0.03
@ LEF25 0.05 0.03
Lado D LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

0.08

4F32
006 // (L =30 mm) |
LEF25

- — (L=25 mm)///

(L=20 ny / LLEF40 /
(L =37 mm)

0.02 // / —

/

0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

Desplazamiento [mm]

Nota) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.

O
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Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas gt

Serie LEFS

LEFS16, 25, 32, 40 C€

Forma de pedido

LEFS

-100]_ |-[S

16/ |B 1]6P|
000 006 600 00

a Tamano 9 Tipo de motor
16 ., . Tamano aplicable Controladores
Simbolo Tipo .
25 LEFS16 | LEFS25 LEFS32 | LEFS40 | compatibles
32
Motor paso a paso LECP6
L (Servo/24 VDC) ® ® b ® LECP1
Servomotor Nota)
— — LECA6
A (24 VDC) ® ®
© Paso [(mm] A\ Precaucion
Simbolo|LEFS16|LEFS25|LEFS32|LEFS40 Nota) Productos conformes a CE
A 10 12 16 20 (D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de
la serie LEF con los controladores de la serie LEC. La conformidad electromagnética
B 5 6 8 10 depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la relacién con otros
equipos eléctricos y cableados. Por tanto, la conformidad con la directiva CEM no
puede certificarse para aquellos componentes SMC que hayan sido incorporados al
equipo del cliente bajo condiciones de trabajo reales. En consecuencia, es necesario
que el cliente compruebe la conformidad con la directiva CEM de la maquinaria y del
equipo como un conjunto.
(2 Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad CEM ha sido
& ’
e Carrera [mm] probada instalando un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos
100 100 en la pag. 33. Consulte el Manual de Funcionamiento de LECA para la instalacion.
1000 1000

+ \/éase la tabla de carreras aplicables.

Tabla de carreras aplicables @ Estandar/ O Bajo demanda.

Hoao=22"°"% 100 | 200| 300| 400| 500|600 | 700| 800 | 900 1000| "engo e carreras que se
LEFS16 ®e e &6 O | — | —|—|—|—|— 100 a 400
LEFS25 ® &6 &6 O @ O|—|—|—|— 100 a 600
LEFS32 ® &6 &6 O @ O|0|0|—]|— 100 a 800
LEFS40 | — @ | @ O | @ O |0 @ 0|0 200 a 1000

= Se puede fabricar en intervalos de 1 mm de carrera. Consulte el rango de carreras que se pueden

fabricar.

También hay carreras diferentes a las mencionadas disponibles como ejecucién especial. Consulte
con SMC el plazo de entrega y los precios.

s
El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador — Paginas 25 y 37)
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~_____emmemeem T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEFS'B“‘MU
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).
_ @© ® J

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

7 2 S\NC



Actuador eléctrico/Tipo deslizante .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

o
[6]
©
o
ey — B <
- ©
, - > :5
- o
: s : 3
— /“x 2 = w“ $
= “ F N—
§ s —
& e w 8
X . -
‘ <
Q
o
- =
<2
(o]
(2]
©
o
©
3
©
o
S
o
=
o
'Y . - O
6 Opcién de motor 0 Longitud del cable del actuador [m] @ Longitud del cable E/S [m] fr E
— Sin bloqueo - Sin cable = Sin cable 9': 1]
B Con bloqueo 1 15 1 1.5¢ 2
3 3 3 3" §
5 5 5 5* 8
8 8" +Si se selecciona "Sin controlador" en el modelo de  —
A 10* controlador, el cable E/S no esta incluido. Consulte ©
B 15* la pagina 33 (LECP6/LECA6) o la pagina 43 o
c 20" (LECP1) si se requiere un cable E/S. 8
—
*Bajo demanda (solo cable robético) ;
Véanse las especificaciones Nota 2) de las paginas 9y 10. S
. Ll
@ Tipo de cable del actuador™* @ Modelo de controlador™’ @ Montaje del controlador =
= Sin cable - Sin controlador - Montaje con tornillo
S Cable estandar™? 6N LECP6/LECA6 NPN D Montaje en rail DIN* E
R Cable robético (Cable ﬂeXIble) 6P (Modelo de entrada de datos de paSO) PNP +1 Soélo disponib|e para los controladores de o
+1 En las piezas fijas debe usarse el cable 1N LECP1*2 NPN tipo "6N"y"6P". [T}
estandar. Para usar las piezas moviles, 1P (Modeslo sin programacion) | PNP #2 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por -l
seleccione el cable robético. +1 Para los detalles de | trolad | separado.
%2 S6lo disponible para el motor de tipo “Motor ara los detalles de os controladores y 10s
” motores compatibles, consulte a S
paso a paso - = ) (—
continuacion los controladores compatibles.
#2 Sélo disponible para el motor de tipo “Motor
paso a paso &() 7))
5]
IS1K72)
£l L
. S|l
Controladores compatibles g =l
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo sin programacién
de datos de _ de datos de L
paso T paso
o
. N
(&)
- £ 2
Tipo : =
e <t
& N
§§ 5
- wl
o la Ll -
8
Serie LECAG LECP1 =
2B
. Entrada de valores Capaz de ajustar el funcionamiento sin P §
Caracteristicas . ) o o 2
Controlador estandar usar un PC ni una consola de programacion 5=
S o
[+
. Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso 8
Motor compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC) a
N° maximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia Pagina 25 ‘ Pagina 25 Pagina 37

SVC 8
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Serie LEFS

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40

5 | Carrera [mm] Nota 1) 100, 200, 300 100, 200, 300 100, 200, 300, (400) 200, 300, (400), 500, (600)
° (400) (400), 500, (600) 500, (600, 700, 800) (700), 800, (900), (1000)
% Carga de trabajo Horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60

; [kg] Neta2) Vertical 2 4 7.5 15 10 20 — 23

3 Velocidad [mm/s] Nota 2) 10 a 500 5 a 250 12 a 500 6 a 250 16 a 500 8 a 250 20 a 500 10 a 250
8 | Aceleracion/deceleracion méx. [mm/s?] 3000

\§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02

» | Paso [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10

.§ Resistencia a impactosfvibraciones [m/s] o3 50/20

% Tipo de actuacién Husillo a bolas

‘g Tipo de guiado Guia lineal

& | Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40

© Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

@ | Dimensiones del motor 028 042 [ 056.4

'§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

% Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

@ | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

:% Consumo de energia [W] Nota 4) 22 38 50 100

E Consumo de energia en reposo durante el funcion, [W] 25 18 16 44 43

g Consumo de energia méx. momentanea [W] ot26) 51 57 123 141

© | Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)
§§’ Tipo Nota?7) Modelo de funcionamiento no magnetizante

£2 | Fuerza de retencion [N] 20 39 78 | 157 108 | 216 113 225
%E Consumo de energia [W] Nota 8) 2.9 5 5 5

5% | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda.

Nota 2) La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 2.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.

Nota 3) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el
actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la
posicion de ajuste.

Nota 6) El consumo maximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede
utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 7) Unicamente con bloqueo.

Nota 8) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

O
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Caracteristicas técnicas

Serie LEFS

Servomotor (24 VDC)
Modelo LEFS16A LEFS25A

5 | Carrera [mm] Nota ) 100, 200, 300 100, 200, 300
ko (400) (400), 500, (600)
-3 Carga de trabajo Horizontal 7 10 11 18
; [kg] Nota2) Vertical 2 4 25 5
3 Velocidad [mm/s] Nota 2) 10 a 500 5a 250 12 a 500 6a 250
_g Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
\é Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
w» | Paso [mm] 10 5 12 6
é Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] o3 50/20
2 | Tipo de actuacion Husillo a bolas
‘§ Tipo de guiado Guia lineal
& | Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
© Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
«» | Dimensiones del motor 028 042
.§ Potencia Motor [W] 30 36
3:'} Tipo de motor Servomotor (24 VDC)
: Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z
S | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
:’Z Consumo de energia [W] Nota 4) 63 102
% Consumo de energa e reposo durante el funcion. W' Horizontal 4/Vertical 9 Horizontal 4/Vertical 9
g Consumo de energia max. momentanea [W] \oi26) 70 113
o

Peso del controlador [kg]

0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)

Caracteristicas técnicas
de la unidad de bloqueo

Tipo Nota?7) Modelo de funcionamiento no magnetizante
Fuerza de retencion [N] 20 \ 39 78 ‘ 157
Consumo de energia [W] Nota 8) 2.9 5
Tension nominal [V] 24 VVDC +10%

Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.
Nota 3) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el
actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la

posicion de ajuste.

Nota 6) El consumo maximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede
utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 7) Unicamente con bloqueo.

Nota 8) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

[Seleocién del modelo}

l

LEFB

LECA6 / LECP6 [

LECP1

Servomotor AC
LEFSLIS

Peso
o
Modelo LEFS16 a3
Carrera [mm] 100 200 300 (400) 5
Peso del producto [kg] 0.90 1.05 1.20 1.35 ~
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12 §
Modelo LEFS25 -
Carrera [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Peso del producto [kg] 1.84 212 2.40 2.68 2.96 3.24 §
Peso adicional con blogqueo [kg] 0.26 ”g o
Modelo LEFS32 g fé
Carrera [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800) § %‘
Peso del producto [kg] 3.35 3.75 4.15 4.55 4.95 5.35 5.75 6.15 § ©
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53 gt)
S
Modelo LEFS40
Carrera [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Peso del producto [kg] 5.65 6.21 6.77 7.33 7.89 8.45 9.01 9.57 10.13
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
10
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Serie LEFS

Diseno

LEFS16, 25, 32

|

R
|

[ 'L
e i
i — — — e
5 {5 |
A-A
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 [Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 12 |Acoplamiento —
2 |Guia — 13 |Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
3 |Conjunto de husillo a bolas — 14 |Culata anterior Aleacion de aluminio Anodizado
Eje conectado| LEFS16, 25, 32 15 |Motor —
4 Espaciador |LEFS40 o 16 |Casquillo elastico NBR
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 17 |Tope con banda Acero inoxidable
6 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 18 |Proteccidn antipolvo Acero inoxidable
7 |Tope con banda de sellado | Resina sintética 19 |Iman sellado —
8 |Carcasa A Aluminio fundido Cromado 20 |Rodillo del eje Aleacion de aluminio
9 |CarcasaB Aleacion de aluminio Cromado 21 |Wiper —
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio 22 |Cojinete —
11 |Montaje del motor Aleacion de aluminio Cromado 23 | Cojinete —
11
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

ke
o)
pe)
o
1S
3
Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas 5
[&]
(&)
0.025 ()
LEFS16 N X 03.4 3H9 (18 2
< prof. 3 \
VI % % - 3 3 H . —
™ A - = =S E 8
100 8 =
D x 100 (= E) 40 §
B M4 x 0.7 %
(L) Longitud de cable 250 Ft’mf- de If"zséa 7 )
(37) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 37 (termina 40 ) %
7 || By Carrera 30 [41)] (118.5) (2.4) 65 27 o
4[2] [Origen] Nota4) Origen Nota3) )| 2 [4] - g
T i I T Cable del motor (2 x 25) a
o = ¢ e
- « o
S
a9l 2 55 g
Motor Servo- Opcion de motor: Con bloqueo 8
pasoapaso motor (155.5) Longitud de cable 250 | > E
15 15 65 N
E
o3H9 (:8'025) (72) I'.Lwd LHQI d g
Superficie de prof. 3 40 G < ."j_l - "EEEEL 5
referencia para Nota 1) 4xMax07 24 © 20 Cable de bloqueo (035) |3
montaje del cuerpo__ N _ } ; prof. de rosca 6.4 ¢ 2
i - EEEE == o
H 5 5 < ‘ : Ht [mm] o
aHg (0% Modelo L [ATB[n[D[E <
:;' :’) 3 LEFS1601-100 [300.5 1061180 4| — | — -
© prot. LEFS161-100B [ 342.5 =
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia para el montaje del cuerpo, establezca la altura de la _LEFS160-2 0 |400.5 2061280] 6| 2 |200 <t
superficie opuesta o use un pasador de 2 mm o més debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) _LEFS16[]-2 :OB 4425 (&)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo LEFS16C1-300 500.5 3061380 8| 3 |300 "_'lJ
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. _LEFS1601-300B |542.5
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. _LEFS1601-400 |[600.5 406 4801 10 | 4 |00
Nota 4) El niimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. LEFS16[1-400B | 642.5 -—
LEFS25 nx 045 atio (577) a
- < prof. 3 O
= L
© \ ) \ \ .|
<
[ 120 10 -
D x 120 (=E) 35
B _ Maxo7
) Prof. de rosca 7 (@) n
(L) Longitud de cable 250 (terminal F.G.) <
(52) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 52 58 S L]
10| 704 Carrera M), (1215 | (24) _ 65 38 = i
4 2] [Origen] Nota 4) QOrigen Nota3) 2[4 . ) ’ g w
T 1" T Cable del motor (2 x 25) © g .|
© | 5
== (8 3 SN
0| L. +J<£ T
< ~ Motor Servo- Opcion de motor: Con bloqueo o
paso a paso motor (166.5) Longitud de cable 250 177)
15 15 65 8
0.025 = = — -
@3H9 (13°%°) (102) Ed E
Superficie de prof. 3 64 5 EEEEEL 8
referencia para Nota 1) 4xM5x0.8 45
fmontaje del cuerpo ﬁprof. de rosca 8. 3 Cable de bloqueo (23.5) 5
ﬁ @ = 0- N = ° = 5 —
B | ! \ H y - P
H [y | \ [mm] 8
e e = oo Modelo L[A[B[n[D[E |3
gl ol |aHe(8°) LEFS250-100 [a4t5] T T, T [ |8
prof. 3 _LEFS25[1-100B | 386.5 % 8
S25[1-20 2 o
TEFSsarI 2008 [4s65]2%8| 30| 62 |20 |53
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia para el montaje del cuerpo, "LEFS2501-300 |5415 s
establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o méas debido al LEFéZSD-‘%OOB 586.5 306 (410 8| 3 |360 c;i_’
biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) LEES 25|:|-2l00 641 '5 \
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de “LEF - 2501-400B 686.5 406|510 8| 3 |360
que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo “LEF = 5501-500 -
y los accesorios colocados alrededor de la mesa. = = 741.5 506|610| 10 | 4 |480
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. LEFS2501-5008B | 786.5
Nota 4) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha LEFS25[1-600 841.5 606|710| 12 | 5 |600
cambiado. LEFS25(1-600B | 886.5
%S\C 2



Serie LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

5Hg (13020 Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia
LEFS32 N X 25.5 prof. (5 ) para el montaje del cuerpo, establezca la altura de la
] E] superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o méas debido al
3 o ! a o ‘ o ‘ + = e biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
5 = Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando
150 vuelve al origen. AsegUrese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y
D x 150 (= E) 15 los accesorios colocados alrededor de la mesa.
B 15 Nota 3) Posicion tras el retorno al origen.
. Nota 4) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la
(L) Longid de cable 250 direccion de retorno al origen ha cambiado.
(62) A (Recorrido de la mesa) Net22) 62 M4x0.7 70
10| [(66)[64 Carrera 64 [(66 (147.5) (2.4) 65 prof. de rosca 8 48
4[2] Origen] Not24) Origen 23]~ 2[4] (terminal F.G.) }
ST T 1 [}
T N
NE Cable del motor (2 x 85) 75 5
@ B
~ Opcién de motor: Con bloqueo
Motor Servo- P ] q
paso a paso motor (199.5) Longitud de cable 250
15 15 / 65
25H9 (+0.030) & & —
Superficie d prof. 5 : {z2) 20 : 24 § X
uperficie de .
referencia para Nota 1) AxMéx1 4712 Ceblo do bogueo (uS.S)[mm]
<
montaje del cuerpo N _____prot-do osca 99l NFA | |3 Modelo [ L TATB[n[DLE
= = = LEFS3201-300 | 5875
: : : = + =3 LEFS3201-300B | 395|306 |4%0| 6| 2 |300
0 © = LEFS32(1-400 | 6875
of o <0030 “LEFS320-400B | 7395 406(530| 8 3 |450
8 ol Lsme s "LEFS320-500 | 7875
prof. 3 iy LEFS320+5008 | 05 506|630 | 10 | 4 |600
mm] LEFS32(1-600 | 8875
Modelo L [A[B|n|[DJ|E _LEFS320-6008 | g5 |%6|730) 10| 4 |600
LEFS32(1-100 387.5 LEFS32(1-700 987.5
LEFS320-100B | 4395 | 106 | 2%0 — | — TLEFS320-700B | 10395 | /%8| 8%0| 12| 5 |750
LEFS32(1-200 487.5 LEFS32(1-800 | 1087.5
LEFS320-200B | 5395 2% |3%0| 6| 2 |300 T FFS357-8008 | 11395 | 806|930 | 14| 6 900
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia
LEFS40 n X 26.6 6H9 (*9%°) para el montaje del cuerpo, establezca la altura de la
~ prof. 6 superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas debido al
5 % - s biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
| ] Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando
Q - - b= vuelve al origen. Aseglrese de que ninguna pieza de trabajo
= montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y
150 15 los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen.
D x 150 (= E) 60 Nota 4) El niimero que aparece entre paréntesis indica que la
B direccion de retorno al origen ha cambiado.
(L) Longitud de cable 250
(86) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 86 MAx0.7 90
13 (90) [88] Carrera 88[(90)] (1 705) (3 1 ) pmf. derosca 8 61
4[2] SlOrigen Notad)  Origen Mot 2[4] 65 (terminal F.G.)
20 T i A I - 1 o
E < | | o 5
N 2 r
0| | Cable del motor (2 x ©5) o .
o © 8 Opcion de motor: Con bloqueo
(219.5) Longitud de cable 250
+0.030 15 65
ﬂ6|;|9! 0 ) (170) 5] —
Superficie de prof. 7 106 &
. Nota1) ~4xM8x1.25
% Tof. do rosca 13 60 © 20 Cable del motor Cable de blogueo
montaje del cuerpo prot. de rosca > N 0 (23.3)
B e = (2 x 95) [mm]
li } ‘{ ) Modelo L [A|B E
Ig LEFS40C-500 8615
2 LEFS40C-500B | o105 | %% | 678 | 10| 4 | 60
< =
N 6Ho (+0:080 _LEFS4001-600 961.5
orof (7" ) "LEFS40C-600B | fo105 | %% | 778 | 10| 4 | &0
) [mm]  LEFS40C-700 1061.5 706 a7l 12| 5 | 750
Modelo L A/B|n E LEFS40C3-700B | 11105
LEFS4001-200 561.5 _LEFS40C-800 1161.5
LEFS40-2008 | 6105 | 2% | %78 2 |30 "LEFS400-800B | 12105 | %) 78| 14| 6 | %0
_LEFS40C-300 661.5 LEFS4001-900 1261.5
LEFS400-300B | 7105] %% | 48| 6 2 | %0 | FFS407-9008 [1105 | | 1078) 14 | 6 | 0
LEFS4001-400 | 7615 LEFS40C7-1000 | 13615
LEFS40-400B | 8105 “% |58 | 8| 3 | %0 "[EFS407-10008] 14105 %% | 1178] 16 | 7 | 100
Y
13 2 S\VC
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEFB16, 25, 32 C€

Forma de pedido

16/ 1T -[500
000 0 o

9 Tipo de motor

LEFB

RIAJ6P]
600 00

0 Tamaino
16

25
32

Simbolo

Tipo

Tamano aplicable

LEFB16

LEFB25

LEFB32

Controlador
compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

LECP6
LECP1

A

Servomotor Nota)

LECA6

(24 VDC)

A\ Precaucion

Nota) Productos conformes a CE

(DLa conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEF con los controladores de la serie LEC. La conformi-
dad electromagnética depende de la configuraciéon del panel de control del
cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, la
conformidad con la directiva CEM no puede certificarse para aquellos compo-
nentes SMC que hayan sido incorporados al equipo del cliente bajo condicio-
nes de trabajo reales. En consecuencia, es necesario que el cliente
compruebe la conformidad con la directiva CEM de la maquinaria y del
equipo como un conjunto.

(2Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad CEM ha sido
probada instalando un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro
de ruidos en la pag. 33. Consulte el Manual de Funcionamiento de LECA
para la instalacion.

@ Paso equivalente [mm)]
LT | 48 |

0 Carrera [mm]
300 300

2000 2000

« \Véase la tabla de carreras aplicables.

Tabla de carreras aplicables @ Estandar/ O Bajo demanda.

Modon Careral 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1200|1500 | 1800|2000
LEFB16 | O | e | O | O | e O | @] -] —1]—1]—
LEFB25s | O | @ | o | o e o el o] oo O
LEFB32 | O (e | oo el O le |l O] O] O] O

* También hay carreras diferentes a las mencionadas disponibles como ejecucién especial.

* El actuador de accionamiento por correa no se puede utilizar para aplicaciones montadas verticalmente.

s
El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador — Péginas 25 y 37)
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~~_____emmemeem T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEFB‘BT'WU
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @ I
N J

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por correa

Serie LEFB

H T
5 -4
5 P =
. =

@ Opcién de motor
— Sin bloqueo
B Con bloqueo

@ Tipo de cable del actuador™

- Sin cable
S Cable estandar2
R Cable robético (cable flexible)

«1 En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. Para
usar las piezas moviles, seleccione el cable robético.

x2 Solo disponible para el motor de tipo “Motor paso a
paso”

Controladores compatibles

o Longitud del cable del actuador [m]

© Longitud del cable E/S [m]

*Bajo demanda (s6lo cable robotico)
Véanse las especificaciones Nota 2) de las paginas 17 y 18.

@ Modelo de controlador*’

— Sin controlador

6N LECP6/LECA6 NPN
6P |(Modelo de entrada de datos de paso)| PNP
1N LECP1%2 NPN
1P | (Modelo sin programacion) | PNP

+1 Para los detalles de los controladores y los
motores compatibles, consulte a
continuacion los controladores compatibles.

%2 Solo disponible para el motor de tipo “Motor
paso a paso”.

- Sin cable - Sin cable

1 1.5 1 15"

3 3 3 3*

5 5 5 5%

8 8" «8i se selecciona "Sin controlador" en el modelo de
A 10* controlador, el cable E/S no esta incluido. Consulte
B 15% la pagina 33 (LECP6/LECA6) o la pagina 43
C 20 (LECP1) si se requiere un cable E/S.

@ Montaje del controlador
- Montaje con tornillo
D Montaje en rail DIN*

+1 Solo disponible para los controladores de tipo "6N"
y |l6PI|.

«2 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por separado.

Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo sin programacién

de datos de de datos de

paso paso
Tipo m ’

¢ i B §§ %
Serie LECP6 LECA6 LECP1
c __— Entrada de valores Capaz de ajustar el funcionamiento
aracteristicas . . ; .
Controlador estandar sin usar un PC ni una consola de programacion
. Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso

Motor compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)
N° méaximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia Pagina 25 ‘ Pagina 25 Pagina 37

SVC
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Serie LEFB

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Tension nominal [V]

24 VDC £10%

Modelo LEFB16 LEFB25 LEFB32

é Carrera [mm] N2 (300), 500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900) (300), 500, (600, 700), 800, (900)
S 800, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000) 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
E‘ Carga de trabajo [kg] Nota2) [ Horizontal 1 5 14

E Velocidad [mm/s] Nota 2) 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500
@ | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000

E Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.1

‘E Paso equivalente [mm)] 48 48 48

§ Resist. a impactos/vibraciones [m/s?] Nota 3) 50/20

% | Tipo de actuacién Correa

% Tipo de guiado Guia lineal

g Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40

O | Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

% | Dimensiones del motor 128 42 [ [156.4
'E Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

‘% Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

@ | Tension nominal [V] 24 VDC +10%

'% Consumo de energia [W] Nota 4) 24 32 52

E Consumo de energia en reposo durante el funcion,[W] ot25) 18 16 44

§ Consumo de energia max. momentanea [W] M26) 51 60 127

© | Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN)
g% Tipo Nota 7) Modelo de funcionamiento no magnetizante
22 | Fuerza de retencion [N] 4 19 36
g% Consumo de energia [W] Nota 8) 2.9 5 5

i

Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda.

Nota 2) La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.

Nota 3) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el

actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la

posicion de ajuste.

Nota 6) El consumo méaximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede
utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 7) Unicamente con bloqueo.

Nota 8) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante .
Accionamiento por correa Serie LEF B

o
(0]
o
o
1S
©
” - Ve - °
Caracteristicas técnicas S
o
o
o)
Servomotor (24 VDC) 3
Modelo LEFB16A LEFB25A —
o 300), 500, (600, 700) (300), 500, (600, 700), 800, (900)
T Nota 1) ( ’ ) f ’ ’ ’ , s
g | Carrera[mm] 800, (900), 1000 1000, (1200, 1500, 1800, 2000)
& | Carga de trabajo [kg] N°'a2)[ Horizontal 1 2
S | Velocidad [mm/s] Nota2) 48 a 2000 48 a 2000 N
@ | Aceleracién/deceleracion max. [mm/s?] 3000 h
E Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.1 |
~§ Paso equivalente [mm)] 48 48
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Noa3) 50/20
% | Tipo de actuacion Correa
— —
& | Tipo de guiado Guia lineal
§ Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
S | Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacioén)
o Dimensiones del motor 028 42
2 | Potencia Motor [W] 30 36
. | Tipo de motor Servomotor (24 VDC)
g Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z
8 | Tensién nominal [V] 24 VDC 10%
.'g Consumo de energia [W] Nota 4) 78 69
% Consumo de energa en reposo durante el funcion. [W] o2 Horizontal 4 Horizontal 5
g Consumo de energia méx. momentanea [W] Not2) 87 120 g
O | Peso del controlador [kg] 0.15 (Montaje con tornillo), 0.17 (Montaje en rail DIN) cl.ﬂ
E2 | Tipo Nota?) Modelo de funcionamiento no magnetizante -l
£3 | Fuerza de retencién [N] 4 19 Py
€2 | Consumo de energia [W] Nota8) 2.9 5 s
52 | Tensién nominal [V] 24 VDC +10% Ll

Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3. Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.

Nota 3) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el -
actuador en el estado inicial). o
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como (&)
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial). 11

Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. =l

Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la
posicion de ajuste.

Nota 6) El consumo maximo de energia momentanea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede ~ —
utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

Nota 7) Unicamente con bloqueo.

Nota 8) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo. O N

<

Peso 5|l

o|N
it
Modelo LEFB16 5|2
Carrera [mm)] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 2
Peso del producto [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12 -
o
Modelo LEFB25 8
Carrera [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000) 5
Peso del producto [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30 —
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26 ff)
(&)
Modelo LEFB32 w
Carrera [mm] (300) 500 (600) (700) 800 (900) 1000 (1200) (1500) (1800) (2000)
Peso del producto [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53

Precauciones especificas
del producto

{
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Serie LEFB

Diseno

Serie LEFB

o

Gl

5 &

© ©

Ne Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
2 Guia —

3 Correa —

4 Soporte de correa Acero al carbono Cromado
5 Tope de correa Aleacion de aluminio Anodizado
6 Mesa Aleacioén de aluminio Anodizado
7 Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
8 Tope con banda de sellado Resina sintética

9 Carcasa A Aluminio fundido Cromado
10 | Soporte de polea Aleacion de aluminio

11 Eje de polea Acero inoxidable

12 Polea anterior Aleacioén de aluminio Anodizado
13 Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Montaje del motor Aleacion de aluminio Anodizado
15 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
16 | Culata anterior Aleacion de aluminio Anodizado
17 | Tope con banda Acero inoxidable

18 Motor —

19 | Casquillo elastico NBR

20 | Tope Aleacion de aluminio

21 Proteccion antipolvo Acero inoxidable

22 Cojinete —
23 | Cojinete —
24 Perno de ajuste de tensién Acero al cromo molibdeno Niquelado
25 | Perno de fijacion de la polea| Acero al cromo molibdeno Niquelado

19
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante .
Accionamiento por correa Serie LEF B

k<]
D
pe
o
1S
©
©
Dimensiones: Accionamiento por correa :§
3H9 (*492%) Opcion de motor: Con bloqueo %
nxo3.4 f. 3 n
_ | P Motor  Servo- -
<t B ‘ hd \r«;—:G, motor = —
"’1 | - s [ pas;;a paso 5 4010 & Cable debloqueo [ __
(035) Q
150 8 = 1 S
D x 150 (= E) 2 lﬁ = 3
B g ] Bl
(L) Long. cable 250 HRE g 3 h
7 (92) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 37 535 | (1.5) 65 0 = Longﬂuzd 5dg cable, S -
— ©
(96) [94] Carrera 39[41) 2 - g
412] Origen] Nota 4) Origen Nota3) 24 ] 7 S
s 71 S ©
o ) ‘ 8’
Q= &S| \Cable del motor %
\m"r" | T 5 (2 X 05) ; =
© )
. S
X Perno de ajuste de la tensién de la correa
03H9("8*°) 72 S
Superficie de referencia Nota?) prof. 3 (40) 11 7 (M3: Distancia entre caras 2.5) [
de montaje del cuerpo 4xM4x0.7 ] §
T 24| | o M4 x 0.7 S
. . . p_rof. de rosca 6{1 " N prof. de rosca 7 5
H 5 s - [E=EE L«_@ (terminal F.G.) g
K - - =S iugya &

of 3H9(+8'°25) [mm] =
g @ prof.3 Modelo L A B n D E o
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia para el montaje del cuerpo LEFB16LIT -3000) |_495.5 306 435 6 2 300 8
establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas debido ai biselado LEFB16LIT -5000] | 695.5 506 635 10 4 600 :'
R. (Altura recomendada: 5 mm) LEFB16JT -600C] | 795.5| 606 735 10 4 600 [7)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Aseglirese de que LEFB16CT -700C1 | 895.5| 706 835 12 5 750 g
ningunal pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los LEFB160T -8001 995.5 806 935 14 6 900 Ll
Noia 3 Poscn el eoma s orgen. B s Ve e e ST T NG MGl | ——
Nota 4) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. LEFB16LJT -10000] 1195.5| 1006 | 1135 16 7 1050
LEFB25 nxoss ~rrel(8) 2
X 04. T prof. L
_ N prof. 3 Opcion de motor: Con bloqueo 8
°
2 - ‘ - Motor  Servo- -
i —
- T paso a paso motor | Cable de blogueo
\ 170 10 20 24 ¢ W
| <= . S
D x 170 (= E) 25 e gl = —1
B E ]
[ei] (@)
(L) Long. cable 250 15 . 15 T < I%
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 52 64.8 (1.5) _ 65 vLongitud de cable_| % 7))
(113)[111] Carrera 54(56)] i 38 L] 250 g h
412] [Origen] Nota 4) Origen Nota SV 2041 | ~ ‘ % w
Zlel e g 2}
0| o S ‘
Q| <
[S2] P |
(] s | 1 I 2 ) N
—|l©
o
Cable del mot J;\ Perno de ajuste de la tension de la correa 8
Superficie de referencia Nota) #3H9 (+8.ozs) (102) (2axe’a5e) motor 174 A (M3: Distancia entre caras 2.5) [mm] ﬂ
de montaje del cuerpo prof. 3 64 Modelo H E
4 x M4 x 07 5_] | o e 7 LEFB25T-50 | 1158 | &3
. B -
... profderoscabdy I (terminal .G, ) LEFB25T-5TB | 158.8 b
B . . P LEFB25AT-5T | 988 —
H _ | I . LEFB25AT-[STIB | 139.8
I [ )
gl 2l | sHe'8%®) Modelo L A B n D E 8
ol e orof. 3 LEFB250T -300C] | 541.8| 306 | 467 6 2 340 S o
. o=
LEFB250JT -500] | 741.8| 506 667 8 3 510 8 3
LEFB250JT -600C] | 841.8 606 767 10 4 680 8 <_ED-
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia para el montaje del cuerpo, LEFB2501T -7001 | 941.8 706 867 10 4 680 § 3
gst(e;i)lliface:;i :r:l;:]ad gzel‘a :l:r?;r;iCie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas debido al biselado LEFB250IT -800C7 | 1041.8 806 967 12 5 850 g
. : [-n
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de que LEFB25LIT -9000) | 1141.8 906 | 1067 14 6 1020 —
ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los LEFB250IT -1000C] 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020
accesorios colocados alrededor de la mesa. LEFB250JT -12000] 1441.8 | 1206 | 1367 16 7 1190
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. LEFB2501T -15000] 1741.8 | 1506 | 1667 20 9 1530
Nota 4) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. | EFB25T -1800 2041.8 | 1806 | 1967 24 11 1870
LEFB250]T -200007 2241.8 | 2006 | 2167 26 12 2040
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Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB32 Opcién de motor: Con bloqueo
Motor  Servo-
paso apaso motor N Cable de blogueo
Y
5HQ (*0-930\nrof. 5 20 24 ~
N x 055 (™) _1(@35)
o = =}
o - — 14l . bl <1 fd
© K 115 | |15
- Long. cable
200 15 < 250
D x 200 (= E) 25 . g
(B) 7
(L) Long. cable 250
10 (121) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 62 86.6 (1.5)_ 65 20
<)
(125) [123] Carrera 64 [(66)] [ 48
4[2] i Note 4) i Note 3) 2[4] F—7 ]
21el il \[Origen] Origen lec 14l ]
D o )
g © g '
I ~— 0 O (¥)
] i B I = 9w
-8 Q%
Cable del motor \ 3
(2 x @5) 7.5 Perno de ajuste de la tension de la correa
2 (M3: Distancia entre caras 2.5)
= \Maxo07
@5H9 (*3%%°) 122 prof. de rosca 8
Superficie de referencia Nota 1) prof. 5 0 (terminal F.G.)

44

de montaje del cuerpo
e delcuerp 4% M6 x 1 P
prof. rosca 8.5

H - - ] ‘TT —H L«—:G
] - | I - J; ~ .
= & Py
I ® ® =] i =
3 u“; 5H9 (+8.oso)
prof. 5
[mm]
Modelo L A B n D E
Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de referencia para el montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm LEFB32(1T-300U 585.6 306 489 6 2 400
0 mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) LEFB32[1T-5000] 785.6 506 689 8 3 600
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. LEFB32JT-600] | 885.6| 606 789 8 3 600
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera LEFB32IT-7001 985.6 706 889 10 4 800
o 3)cgn Ilals'pietzzas c:e t{abajo;ll Io_s accesorios colocados alrededor de la mesa. LEFB320T-800 |1085.6 806 989 10 4 800
ota 3) Posicién tras el retorno al origen. N
Nota 4) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al ::E::gggg$ ?gg(?ﬂ 1;222 1232’ 1?28 :5 g 1888
origen ha cambiado. - -
LEFB32[1T-120001| 1485.6 | 1206 | 1389 14 6 1200
LEFB32JT-150001| 1785.6 | 1506 | 1689 18 8 1600
LEFB32C1T-1800C1| 2085.6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB32[1T-200001 | 2285.6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Serie LEF

Actuador eléctrico / Tipo deslizante

la operacion de posicionamiento y en el rango de
posicionamiento.

Precauciones especificas del producto 1
Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad
en la contraportada y en las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com/

’ Diseino : ’ Uso

/A Precaucion -~ /A\ Precaucioén

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de : 3. Evite siempre el impacto al final de carrera, excepto

trabajo. } para volver a la posicion de origen.

La seleccion del producto debe realizarse segun la maxima El tope interno puede romperse.

carga y el maximo momento admisible. Si no se respeta el !

limite de trabajo, la carga excéntrica aplicada a la guia {"2%4_'_“

resultara excesiva y tendra efectos adversos como la | . i {

creacion de juego en la gufa, una reduccién de la precisiény L :

una menor vida util. Manipule con cuidado el actuador, especialmente si lo

2. No utilice el producto en aplicaciones que utiliza en direccién vertical.

supondrian la aplicacion de fuerzas externas o | 4 | 5 fyerza de posicionamiento debe ser la del valor

impactos sobre el mismo 3 inicial.

y que podrian producir dafios. Si la fuerza de posicionamiento es inferior al valor inicial,

puede producirse una alarma.
] Uso ‘ i .
+ 5. La velocidad real del producto puede variar en
A Precaucio’n ! funcion de la carga.
o : Cuando seleccione un producto, revise las instrucciones del
1. En los datos de paso, la posicion de entrada debe catalogo relativas a la seleccion y las caracteristicas
ser superior a 0.5. | técnicas.
Si la posicién de entrada es 0.5 o inferior, su sefial de 6, Durante el retorno a la posicién de origen, no
finalizacion puede no emitirse. } aplique una carga, impacto o resistencia
2. Senal de salida INP ! adicional a la carga transferida.

1) Operacion de posicionamiento En caso contrario, la posicion de origen puede verse
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de : desplazada, ya que se basa en el par motor detectado.
ajuste establecido en los datos de paso [Pos. entrada), la | 7 Eyite rayar, hacer muescas o causar otros dafios
sefal de salida INP (posicidon de entrada) se activa. ; en el cuerpo v en las superficies de montaie de la
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior. 1 uerpoy upertici ]

| mesa.

1 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.

+ 8. Al colocar una pieza, no aplique fuertes impactos
| o grandes momentos.

1 Si se aplica una fuerza externa que supere el momento
admisible, puede producirse un aflojamiento de la unidad
; de guiado, un aumento de la resistencia al deslizamiento y
! otros problemas.

i 9. Mantenga una planitud en la superficie de montaje
: de 0.1 mm o menos.

: Una planitud insuficiente de la pieza de trabajo o de la base
! montada sobre el cuerpo del producto puede producir juego en la
| guia y una mayor resistencia al deslizamiento.

' 10. Durante el montaje del producto, mantenga una
! longitud de cable de al menos 40 mm para
! permitir su flexion.

' 11. No golpee la mesa con la pieza de trabajo durante

N

SVC

22

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECA6/ LECPG‘ [

Servomotor AC

%)
3
2
S
>
o
D
>
n
>
=
E=
S
=1
<
S
4
o

\
] Seleccién del modelo

LECP1

LECSA /LECSB

” LEFS

LEFB

LEFSLIS

i

del producto



Serie LEF

Al

Actuador eléctrico / Tipo deslizante
Precauciones especificas del producto 2

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

en la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com/

] Uso

|

] Mantenimiento

/A\Precaucién

12.Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.
Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede
causar funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete
inferior puede provocar el desplazamiento de la posicion de
agarre o la caida de la pieza.

Cuerpo fijado oA
{0 i
[] -
< >
Modelo Perno oA L
[mm] [mm]
LEFCI16 M3 3.5 20
LEFC25 M4 4.5 24
LEF132 M5 5.5 30
LEFS40 M6 6.6 31
Pieza de trabajo fijada
Par de L
Modelo Perno |apriete max. | (Prof. max.
—IY [N-m] tornillo mm)
L) LEFJ16 | M4 x 0.7 1.5 6
LEFJ25 | M5 x 0.8 3.0 8
) LEFC132 [ M6 x 1 5.2 9
LEFS40 | M8 x 1.25 12.5 14
Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, use
pernos que sean como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad
maxima del tornillo. Si se emplean pernos largos, éstos pueden entrar
en contacto con el cuerpo y causar problemas.

13. No utilice el producto fijando
desplazando el cuerpo del actuador.

14. El actuador de accionamiento por correa no se
puede utilizar para aplicaciones montadas
verticalmente.

Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.

En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpes.

En el caso del actuador accionado por correa, las
condiciones de trabajo pueden producir vibracion
durante el funcionamiento a velocidades que se
encuentren dentro del rango especificado para el
actuador. Cambie el ajuste de velocidad a un valor
que no produzca vibraciones.

la mesa y

15.

16.

23

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacién de aspecto| Comprobacién interna | Comprobacion de a corea

Inspeccion antes
del uso diario

O J—

Inspeccion cada
6 meses/1000 km/ O O
5 millones de ciclos™

(@)

= Seleccione aquello que ocurra primero.

® Elementos en los que realizar una comprobacion
visual

1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

® Elementos en los que realizar una comprobacion
interna

1. Estado del lubricante en las piezas moviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de
fijacion.

® Elementos en los que realizar una comprobacion de
la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la
correa cuando se produzca alguna de las siguientes
situaciones en la correa. Asegurese ademas de que su
entorno y condiciones de trabajo satisfacen los requisitos
especificados para el producto.

a. El material de la correa dentada esta desgastada
La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma vy la fibra se
vuelve blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven
confusas.

b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado
Los bordes de la correa se redondean y la parte
deshilachada sobresale.

c. Correa parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada. Las particulas
extrahas enganchadas entre los dientes provocan
imperfecciones.

d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza
sobre el reborde.

e. La goma de la parte posterior de la correa esta
reblandecida o pegajosa.

f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.

ZS\NC
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Controlador (Modelo de entrada de datos)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

Forma de pedid

( € Gors

(o]

LEC|P|6|P

/\ Precaucién

Nota 1) Productos conformes a CE

() La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la
serie LEY con los controladores de la serie LEC.
La normativa EMC depende de la configuracion
del panel de control del cliente y de la relacién
entre otros equipos eléctricos y cableados. Por

Controlador

Motor compatible

Serie LECP6 serie LECA6
Referencia del actuador

« Si selecciona el modelo equipado con co

de la serie LE, no necesita pedir este controlador.

tanto, la conformidad con la directiva EMC no Motor paso a paso (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del
puede certificarse para aquellos componentes P (Servo/24 VDC) actuador)
SMC que hayan sido incorporados en el equipo Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo LEY16B-100-R16N1
del cliente bajo condiciones de trabajo reales. A Servomotor
En consecuencia, es necesario que el cliente (24 VDC) Nota 1) ‘Opcic')n
compruebe la conformidad con la directiva EMC . - -

" dela maquinari%y d?I equipo como un conjunto). Niimero de datos de paso (puntos)  Longitud del cable E/S [m] = — ; Montaje con tornillo

(2) Para la serie LECAG (controlador de servomotor), _ ; Nota 2) | Montaije en rail DIN
la conformidad EMC ha sido probada instalando ﬂ Sin cable ; ) . .
un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit ) 1 1.5 Nota 2) El rail DIN no esta incluido.
de filtro de ruidos en la pag. 33. Consulte el Tipo E/S en paralelo ¢ 3 3 Pidalo por separado.
.Matntljalude Funcionamiento de LECA para la N | NPN 5 5
instalacién. P | PNP

ntrolador (-CJ6NC1/-0J06P0) durante el pedido

(
El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. .o
<Aseglirese de comprobar lo siguiente antes del uso> LEFS16A-400 1
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. m e
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). O é)

\_ 1

x Consulte el manual de instrucciones para el uso de los productos. Por favor, descargue a través de nuestra pagina web. http://www.smcworld.com

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento LECP6

LECA6

Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Servomotor (24 VDC)

Tension de alimentacion: 24 VDC £10% Consumo de corriente: 3 A (méx. 5 A) Nota2)

Suministro eléctrico Nota 1) D e e
[Incluyendo la alimentacidn del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo]

Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (max. 10 A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, a alimentacion de control y el desblogueo]

Entrada en paralelo 11 entradas (aislam

iento fotoacoplador)

Salida en paralelo

13 salidas (aislamiento fotoacoplador)

Encoder compatible Fase A/B, Entrada del receptor de linea, Resolucion 800 p/r

[ Fase A/B/Z, Entrada del receptor de linea, Resolucién 800 p/r

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador LED (verde)

y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Longitud de cable [m] Cable E/S: 5 0 menos Cab

le del actuador: 20 o0 menos

Sistema refrigerador

Refrigeracion por aire natural

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [%)

90 o0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento ['C] —10 a 60 (sin

congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [%:RH]

90 o0 menos (sin condensacion)

Resistencia al
aislamiento [MQ]

Entre la carcasa (aleta de radiacion)
y el terminal SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (Montaje con tornillo)
170 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcion del modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.

Nota 3) Aplicable a modelo con bloqueo.

25 .
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Montaje
a) Montaje con tornillo (LECCJ61I-0J) b) Montaje en rail DIN (LEC6JD-[J)
(Instalacion con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de Cable de
toma a tierra toma a tierra

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje :> :

I~

— 1

daptador para montaje en rail DIN

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
12.5 5.25 75
AXT100-DR-I (Paso)
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. P N R R R R R N A o] B B
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 27. R i e i i o QY

n

0B

1.25

>f—

Dimensiones L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 13 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
DimensinL| 23 | 355 | 48 |60.5| 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5

Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
Dimension 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 | 5105

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

Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.

N

SVC 26
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECJ6J1-0J)
(81.7)
66 24.5 35

para montaje.
1 LED de alimentacion (verde) del cuerpo 31

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

J (ON: Alarma activada)
©

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

o —
Conector de codificador CN3 © 3
Conector de alimentacién del motor CN2
Conector de alimentacién CN1
#
i

4.6

para montaje

del cuerpo

b) Montaje en rail DIN (LECCI611D-[1)

Consulte la dimension L y la referencia

(81.7) (11.5) del rail DIN en la pag. 26.
66 35
1 31
— -
©
N
<
©
Z|
Zl O
N o8
= © T ° i
i 3| 3 B8 :
o8 - ;
' S :
3 g i
37 | |
I3 T| ©
L c| C
3| ©
3 3
Lo &
afl @
o N
N| ©
©

(91.7)
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Ejemplo 1 de cableado

]Conector de alimentacion: CN1

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

* El enchufe de alimentacién es un accesorio.

Enchufe de alimentacién para LECP6

Nomb. del terminal

Funcién

Descripcién de funciones

Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS

<

Terminal del

conector de alimentacion CN1 para LECAG (Phoenix Contact FK-MC0.5/7-ST-2.5)

ov Alimentacion comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacién del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.

C24V Alimentacion de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador. > S
- ogx 0w
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada. g N =7
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo. ou v
m

Enchufe de alimentacion para LECA6

Nomb.del terminal

Funcion

Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS

ov Alimentacién comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24v Alimentacién de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador.
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada.
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el bloqueo.
RG+ Salida regenerativa 1 | Son los terminales de salida regenerativa para la conexion externa. (No es necesario
RG- Salida regenerativa 2 | conectarlos en combinacion con la serie LE con caracteristicas técnicas estéandares.)

Ejemplo 2 de cableado

| Conector E/S en paralelo: CN5

* Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN5, use el cable E/S (LEC-CN5-0J).
= El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado

Esquema de cableado conforme al siguiente esquema.
LECTI6NCIO-CI (NPN) LECI6PII-01 (PNP)
24 VDC 24 VDC
CN5 para las sefales E/S CN5 para las sefales E/S
COM+ | Al {4 COM+ | Al {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 [—0 o—— INO A3 |~
IN1 A4 o0 o——4 IN1 VI N
IN2 A5 —0 No—— IN2 A5 | oo
IN3 A6 o0 o——4 IN3 A6 | oo
IN4 A7 o o——4 IN4 A7 | oo
IN5 A8 [—o0 o—— IN5 A8 | ~o
SETUP | A9 o0 o—1— SETUP | A9 | 5 &
HOLD | A10 —o So—— HOLD | A10 | ™o
DRIVE | A11 0 o—F— DRIVE | A11 | 5o
RESET | A12 —0 o—— RESET |A12 |_5 o 4
SVON | A13 —o0 o—f— SVON | A13 |~
outo | B1 —{ ¥ outo | Bt |—{Jcarea
OUT1 B2 —}—s OUT1 B2 —{}——¢
ouT2 | B3 —{}— ouT2 | B3 —{}F——
ouT3 | B4 —{}F— ouT3 | B4 —{}F—2
ouT4 | B5 —{ ouT4 | B5 —{F——¢
ouT5 B6 — 1 ouT5 B6 —{F——¢
BUSY B7 —{ BUSY B7 —{fF——¢
AREA | B8 —|}— AREA | B8 —{}——¢
SETON | B9 —{}—1 SETON | B9 —{}———
INP B10 — — INP B10 —{}F———
SVRE | B11 — }— SVRE |B11 —{}———¢
+ESTOP | B12 — —9 +ESTOP | B12 —}—¢
*ALARM | B13 — — *ALARM | B13 — }———
[ [
Senal de entrada Senal de salida
Denominacion Contenido Denominacion Contenido

COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefal de entrada/salida OUTO0 a OUTS5 | Salidas del n® de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento

INO a IN5 Ne bits espepificado en Iog dat9§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del area de datos de paso

(la entrada se define en la combinacion de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicién de origen

SETUP Instruccién para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuje.)
DRIVE Instruccién para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento esté activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento +*ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

N

Nota) Estas sefales se emiten cuando el suministro eléctrico del controlador estd activado. (N.C.)

SVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Ajuste de los datos de paso

1. Ajuste de los datos de paso para posicionamiento

En este ajuste, el actuador se mueve hacia delante y se
detiene en la posicion de destino. El siguiente diagrama
muestra los elementos de ajuste y el funcionamiento. Los
elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta
operacion se detallan abajo.

Velocidad

’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion

Velocidad

Posicion

Salida INP | ON

Posicion de entrada

OFF

[ON]

©: Requiere configuracion.
O: Requiere ajuste al valor deseado.

Datos de paso (posicionamiento) —: No requiere ningun ajuste.

Elemento

Descripcién

Cuando se requiera la posicién absoluta,

© | MOD movimiento configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".
© | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.
© | Posicion Posicion de destino
Parametro que define la rapidez con la que
O | Aceleracion el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.
Parametro que define la rapidez con la que
O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.
Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
© | Fuerza de empuje | 100, la operaciéon cambiara a operacion de
empuije.)
— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.
— | Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste.
O Fue.rz.a de ) Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento (no se requiere ninglin cambio especffico).
i i Condicién que activa la sefial de salida
Area 1, Area 2
© AREA.
Condiciéon que activa la sefal de salida
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [Pos. entrada], la senal de salida INP se
O | Posicién activa. (No es necesario modificar el valor
de entrada inicial.) Si es necesario emitir la sefal de
llegada antes de que se complete la
operacion, aumente dicho valor.
29
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Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

o
[0
8
£
o
- . ~ ©
Temporizacion de senal 5
Q
[&]
. 9
Retorno al origen 3
Ne—
Suministro eléctrico 24v ——
— oV —~
e
ON
>
SVON OFF <
Terminal . Sl
SETUP | o[
211
o =d
BUSY ON 3
OFF 3
@
o
SVRE @
[ e
S
o
SETON g
Terminal ol
INP . Slm
B 3t
*ALARM ) S|
] R ksl
H g
*ESTOP P =
— [ [
— @
: “ [ S
Velocidad :: ~ 0 mm/s
Retorno al origen E |
________________________________________________ 3 |

|
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada” del pardmetro
| basico, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado.

o

©
o
(&)
T}
—
T
©
<T
(&)
T}
—

i Escaneado del n°
Operacion de posicionamiento ; 9¢ datos de paso

ON
ENTRADA I
— bged i . 1| OFF
Terminal 15ms 1 Salida del n® de |
DRIVE omogr——; datos de paso || -
7 [
B
SALIDA 8':':
. O w
. . <<
Terminal BUSY ) § D
o|N
- E| L
INP :n‘ g [TT]
H gl
i @
1 1
HER
Velocidad — 0 mm/s L\
Operacion de posicionamiento:
1
e e 2
i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos de E (&)
! paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i ﬂ
_____________________________________________________ =
* "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF. <T
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o 8
"*ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.) 5

HOLD Reinicio @ RISt

Terminal | HOLD | | ON Terminal | RESET ] ON

3
=
:‘5
————— OFF OFF =4 ..8
3 3
ON ON 8 £
Terminal BUSY SALIDA s =
ermina — OFF — — A OFF £s
erminal 1 S
+ALARM 3 SI:F &
. ‘Puntode | {Salida do e —
Velocidad ! : 0 mm/s jpaldadedlarmay ;o\
arranqueé 1 HOLD durante la operacién | emmmmeeeeeee L R EE R ]
iralentizado !

Es posible identificar el grupo de alarma mediante la

- — - combinacién de las sefiales OUT cuando se genera la alarma.
* Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una = 00mmmmmmmmmmmsommosom e oeoeoeoeoeoeoeoso-o-es

operacién de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD.

= ”xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito légico negativo.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opciones: Cable del actuador

[Cable robético para el motor paso a paso (Servo/24 VDC) cable estandar]

1
P-g/Longltud de cable: 1.5 m, 3 m, 5 m Ladodelcontrolador
Conector C

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5

8*
10*
15%

-L]

O W > o uw| =

20*

* Bajo demanda
(Solo cable robético )

LE-C

(N de terminal)
Lado del actuador

(14.2)

(N de terminal)

Tipo de cablee®

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

[Cable robético con freno y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC) cable estandar]

LE-CP-

—_B_—I___| LE-CP-éILongitud de cable: 1.5m,3 m,5m

(14.7)

(14.7)

Lado del actuador Lado del controlador
Lonaitud del cable (L) [m (N@ de terminal) Conector A & Conector C  (14.2)
g (L[] gotornina) g ug O
1 1.5 o = ! | ] 2
5TE 6135 = L___i = A6
3 3 ST A1
5 5 N ] N O s s o S as
8 8% 15144~ 16 B Conector B § =
10 (30.7) DN B L (11)
A 10* 8B
B 15+ LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (* Bajo demanda)
[o} 20% Lado del controlador
Lado del actuador —~ & —_—
* Bajo demanda (N2 de terminal) Conector A 2 o ConectorC_ (14.2)
(Solo cable robdtico ) 1 'Eiﬁ 2 = ﬁ& 1 A1
- EE:_J/_t_\ ] A6
Con freno y sensor e =
] — Al
I ———— N
: Conector B 8
Tipo de cable ¢ (80.7) [ = L
Cable robdtico o N2 de terminal Ne de terminal
—_ (Cable flexible) Circuito ) T A Color del cable| ) oo acior
A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
. Ne de terminal
____Tiera_ ____ Color del cable| o) ¢onector D
Vee B-4 - . Marrén 12
GND (tierra) A-4 /l + XX /l + Negro 13
A B-5 T : T t Rojo 7
g gg ; ;‘ XXKX ; ,,‘ NNegrt? g
N t ¢ aranja
5 o \ J/ XXX j// Negro A
v Dttt — 3
S Ne de terminal
Chiafio de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LEF. [ Sensor (=) Nota) A-3 XAXXX Azul 2
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14 2 o F
5T (13.5) ’,:[1 X =z A B1
N i | ¢ |
= N S Ae B6
Conector A = (m)
10 (30.7) L (11) .
8B .
LE-CP- ac /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
. Lado del controlador
(+ Bajo demanda) —_—
(Ne de terminal) _ Conector C  (14.2)
1 _Ejl 2 Lado del actuador 3 < (N°de terminal)
Hoo —— Q -
SIS = At B1
N 0 I
(13.5) ~ ! —TH5
= === . A6 B6
Conector A © e (14.7)
(30.7) | —— — L Conector D (1)
— Ne de terminal Ne de terminal
Clroutio del conector A Colarjdelicable del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
L Tewa olor del cable| i 0 e
Vce B-4 i ya Marrén 12
GND (tierra) A-4 +—. +—. Negro 13
A B-5 — — Rojo 7
A A-5 T T T T Negro 6
B B-6 + + Naranja 9
: B 000 e 2
7777777777777777777 — 3

(N¢ de terminal)

= B1
!E“,I B6

B1
B3

(N de terminal)

= B1
!E“.I B6

B1
B3



Controlador (Modelo de entrada de datos) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Controlador (Modelo de entrada de datos) Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

[Cable robético para el servomotor (24 VDC)]

LE-CA-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*
* Bajo demanda

1 2
3 4

|

(13.5)

O > vw =

(10)

LE-CA-OI

Lado del actuador

(N¢ de terminal)

Lado del controlador

—_——

Conector C (14.2

)

0
) ©
e

-— —/| (N°de terminal)
9 (23.7)  Conector A 3 ! (16.6)
[Te} ~
© s | 321
i] 4
o s===t [y [ ] 14—
Sl | RPN I
o AB
ig/ (14.7)
(30.7) L
Conector B Conector D
— Ne de terminal Ne de terminal
Cselio del conector A Color del cable del conector C
U 1 Rojo 1
\ 2 Blanco 2
W 3 Negro 3
— N¢ de terminal Ne de terminal
Clauie de conector B PR Tierra______ ~ Color del cable | ¢onector D
Vce B-1 1 L L t  Marrén 12
GND (tierra) A-1 M Negro 13
A B2 — — t __ Rojo 7
A e 1+ OO T g 5
B B-3 3 i ‘ ' ‘ t  Naranja 9
B s 1 OOOOC T g 8
Z B4 | (S U, { Amarillo 11
Z A-d ‘\1' — i Negro 10
**************** N — 3

Conexioén al material de apantallamiento

[Cable robdtico con freno y sensor para el servomotor (24 VDC)]

LE-CA-|1|-B LE-CA-O-B
T Lado del actuador
Longitud del cable (L) [m] (30.7) Lado del controlador e ge terminal)
© . Conector A1 . o (16.6)
1 15 of | @87 | e S| 2 ConectorC  (14.2) S
3 3 (N2 de terminal) . onector g E 57
5 5 :13 i = ::::/L/ | ¢ \
8 | & s R | [t ]
A 10% (13.5) -
N ===
B | 15 12 of | | | 5 |
* i A I~
c 20 15-FEtH6 3
* Bajo demanda (30.7) 8 L
10
(10) Conector B Conector D
Con freno y sensor REE— PEEm—
o ° de termina ° de termina
Circuito del conector A1 Color del cable del conector C
U 1 Rojo 1
V 2 Blanco 2
W 3 Negro 3
_— Ne de terminal Ne de terminal
Clietlie del conector A2 JE— Tierra______ ~ Color del cable | sonector D
Vee B-1 1 a \\ 7 ‘\ t  Marrén 12
GND (tierra) A-1 1 f . f ‘ t  Negro 13
A e OO0 ;
A A-2 1 7 7 t  Negro 6
B B-3 } — b t  Naranja 9
B e 1 OOOOC T gm0 8
Z B4 | — . t Amarillo 11
Z A-4 L \— i Negro 10
R T B 1 — 3
fespufi - determinal | Conexion al material de apantallamiento
Clietli del conector B P
T e D C.O.O SR :
Freno (-) A-1 1 ' Negro 5
s B T OO :
Nota) No utilizado para la serie LEF. |_Sensor () Not) A-3 1 ' Negro 2

N

SvVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opciones: Cable E/S

LEC—-CN5-

Lado del controlador Lado del PLC
- (N2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m] = A1 B1 A1
1 ] 15 @ = Al3
s il —— :
5 5 :
(14.4) | L B13  B13 A13
N° de pin | Color del |Marca en|Color de Nede pin | Color del |Marca en|Color de
del conector|  cable el cable |la marca del conector|  cable el cable |la marca
. - . Al Marrén claro| B Negro B1 Amarillo | = =m Rojo
Tamafio de conductor: ANG28 A2 Marrén claro| B Rojo B2 Verdeclaro| m & Negro
A3 Amarillo | ® Negro B3 Verdeclaro| B & Rojo
A4 Amarillo | = Rojo B4 Gris L Negro
A5 Verde claro | B Negro B5 Gris L Rojo
A6 Verde claro | B Rojo B6 Blanco |m® Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L Rojo
A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro m B B | Negro
A9 Blanco | ® Negro B9 Marrén claro, @ B B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m ® | Negro
Al Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m m B | Rojo
A12  |Marrén claro B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo | m = Negro B13 Verde claro| m m m | Rojo
— Tierra

Opciodn: Kit de filtro de ruidos para servomotor (24 VDC)

LEC—-NFA

Contenido del kit: 2 filtros de ruidos (fabricados por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

* Consulte el Manual de Funcionamiento de la serie LECAG para la instalacion.
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Serie LEC

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

LEC-W2

(D Software de configuracion

del controlador

(2) Cable de comunicacion

(@ Cable USB
(A-mini B type)

Software de configuracion del controlador
(disponible en japonés e inglés)

Contenido

Eu_.__@lﬂ_.@

" . (® Unidad de conversion

Requisitos de hardware

(2) Cable de comunicacion

(1) Software de configuracion del controlador (CD-ROM)

(Cable entre el controlador y la unidad de conversién)

(3) Unidad de conversién

(4) Cable USB
(Cable entre el PC y la unidad de conversion)

Maquina compatible con PC/AT con Windows XP instalado y equipada con puertos USB1.1 y USB2.0.

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

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

FilelE} Edit Comm Cetting

owome] e | gl

Force

s 30 »

1]

T — Test

o T Mude
Stap No. Positien

Mo O Lo mm L Get Pos

| ALARM ml BusYy m m Tesl DRV

Slep Dt
Mo.| Move B | Spee | Position  PushingF Pushing®e In pos
mfs - X X an

Ejemplo de pantalla en modo normal

|-£ ACTCantraller - [Stop Dutal 01 -

0| &bsalute
|| Absolule
2|Absalute
3| Absolute
4| Absalute
§|Absolute
B|Absolule
7|4bsolute
B|Absolule
9| Absolute

1o
[
1o
F{l]
20
a
i
400
an
(1]

L]

1.on
1.00
1.on
1.00
1.on

1.00
1.00
1.00
1.00
1.00

Maove Speed 20 [mmssec] Muve detance Mawe:
I [ — == |
Ready 1000 ~ 50030

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso
del actuador como son la posicion, la
velocidad, la fuerza, etc.

@ El ajuste de los datos de paso y la
comprobacion del accionamiento se pueden
realizar en la misma péagina.

@ Puede utilizarse para el control manual y el
movimiento a velocidad constante.

Fiedf) ViewQl} Action(d) Window(sh Helpil
e — - o |
Tim Valun - fnload E-T0P ]
Contral lar 10 ]
10 patern Downlusd 3]
ACC/DEC paktern
S-mot lon rate gy
Stroke(+) U sl 11
Stroke(-) ALY
Download 41 E
T |
Para rotect 1: ConnsnrSiapiuts Lusil e Lol
Cnsble 5% Pisable He ] DRIVL w1 E
Unit neme - Eave
wa | s (] I
LERN o 2 |
| | Gat Pos W Wi 3 _ Esies
T Bl P inar [1riceers ™4 o 4 m
iet | wnfe-t 1
T T} ] s Wi 5
000 1] L]
w00 o ' SETUP BT
2000 00 ' sm————
00 ] 1 Lo ARER.
00 900 '
00 900 '
00 a0 8 ' T 00
00 an ' ' ' 100
00 an ' ' ' 100
w00 000 ' ' ' 100

¥ <
-3
&
i

Feady

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

@ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefales.

@ Posibilidad de ajustar los parametros.

@ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad
constante, retorno al origen, operacion y prueba y comprobacioén de la
salida obligatoria.

O
-
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Serie LEC

Consola de programacion / LEC-T1

Conmutador de habilitacion
(opcional)

BN

Funciones estandar
¢ Visualizacion de caracteres chinos.
* Se incluye seta de emergencia.

Opcién
* Se incluye el conmutador de
habilitacion.

Modo sencillo

Seta de emergencia

Forma de pedido

C€ @

LEC-T1-3|E|G

Consola de programacion l

Longitud de cable [m] S | Equipado con conmutador de habiltacién

lConmutador de habilitacion
— | Ninguna

n * Conmutador de interlock para funcién de

Idioma inicial

prueba con control manual (JOG)

J

Japonés ¢ Conmutador de parada

@ Equipado con conmutador de parada ‘

Inglés

Caracteristicas técnicas

Elemento

Descripcion

Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Grado de proteccién

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 o0 menos (sin condensacion)
Peso [g] 350 (excepto el cable)

Nota) Conforme a CE

La conformidad EMC de la consola de programacién ha sido comprobada unicamente con el
controlador de motor paso a paso (servo/24 VDC) serie LECP6 y el actuador aplicable.

Funcion Descripcion

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Datos de paso | Ajuste de los datos de paso

Menu

Datos

Datos

¢ Operacion de control manual

"Jog" (control manual)| | Retorno al origen

Monitorizacién
"Jog" (control manual)

* Operacion en 1 paso

Prueba * Retorno al origen

Prueba
Alarma

Monitorizacion | Visualizacion de 2 elementos seleccionados
entre Posicion, Velocidad, Fuerza.

* Visualizacion del eje y del n® de datos de paso

Ajuste de TB

N¢ datos de paso

Alarma o
¢ Reinicio de alarma

¢ Visualizacion de la alarma activa

* Reconexion del eje

¢ Ajuste del modo sencillo/normal
Ajuste de TB * Ajuste de los datos de paso y
seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion
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—1 Retorno al origen

— Visualizacion de la alarma activa

Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)

Monitorizacion

Visualizacion del n® de pasos
Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza)

"Jog" (control manual)

Operacion de control manual

Prueba
Operacion en 1 paso

Alarma

Reinicio de alarma

Ajuste de TB
Reconexién
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento




Consola de programacion Serie LEC

ke)
3
o
1S
S
Modo normal S
(&)
D
Diagrama de flujo de las operaciones del menu 3
Funcién Descripcion Menu Datos de paso —
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Datos de paso Ne datos de paso ~
- - - Parametro MOD movimiento Q
Parametros ¢ Ajuste de parametros Monitorizacion Velocidad S
¢ Operacion de control manual / Prueba Posicion & n
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion § L
* Retorno al origen Archivado Deceleracion [T
¢ Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje 9 -1
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexién Disparador LV 9
datos de paso y operar) Velocidad de empuje ©
* Salida obligatoria (salida de sefal Fuerza de posicionamiento %
obligatoria, salida de terminal Area 1, 2 S-:
obligatoria) Posicién de entrada 2
. Monﬁtor?zac!én de accio~namientol Parametros Ajuste basico | %
¢ Monitorizacion de la sefial de salida — Basico a o
Monitorizacion | e Monitorizacion de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. | = LL
* Monitorizacién del terminal de salida S
 Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV g |
* Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicion, Velocidad, Par g
Alarma (Reinicio de alarma) || Sefial de salida N¢ pasos =
* Visualizacion del registro de alarmas Sefal de entrada Ne dltimo paso n
Terminal de entrada -
¢ gﬂ::g:?gsd;aﬂi%se pasoy los Terminal de entrada —{ Monitoriz. sefial de salida| ©
S:r(;é;?:tl:;ﬁzdaild%o;g?alador que Prueba —{ Monitoriz. sefial de entrada| (L_Ili
comunicacion (se pueden guardar | ;Zg/l";]/l(?;EONG —‘ Monitoriza. terminal de salida| ;
4 archivos, con un conjunto de Accionamiento de prueba —{ Monitoriz. terminal de entrada| g
Archivado datos de paso y parametros Salida oblicatori : T
- : gatoria
definidos en cada archivo). —I
* Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Carga los datos guardgldos enla = ALARMA activa Visualiz. alarma activa -
consola de programacion en el Registro de ALARMA Reinicio de alarma o
controlador que se esta (&)
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARMA Ll
* Eliminacion de datos guardados. = Guardado de datos Visualiz. entradas al registro -
o Ajuste de visualizacion Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacién de archivos -
¢ Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) = (
e Ajuste de retroiluminacion Ajuste de TB
Ajuste de TB | Ajuste del contraste de la LCD Sencillo/Normal Ol
* Ajuste del sonido de pitido Idioma < O]
 Max. conexiones del eje Retroiluminacion £ 7))
« Unidad de distancia — Contraste de LCD €l
(mm/pulgadas) Pitido _ gl
Reconexién * Reconexion del eje Max. conexiones del eje B -
Contrasefa
Unidad de distancia
L N —
—— Reconexién
N
Dimensiones QS
—
34.5 —
3 — — <T
Ne Descripcion Funcién 8
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion) ﬂ
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
3 | Seta de emergencia Blogquea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. 2
El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. £
B 4 | Protec. conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada ;ﬁ-}- §
Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la 8 g
5 | habilitacién funcion de prueba del control manual (jog). Otras § 3z
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas. ]
6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada o

22.5

Cable

Longitud: 3 metros

8 | Conector

Un conector conectado a CN4 del controlador

SVC

O
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Controlador sin programacion C E

Serie LECP1

Forma de pedido

LECP1|P|1]-|LEFS16A-400

Controlador—f T l Longitud del cable E/S [m] l Referencia del actuador
— Sin cable (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
Motor compatible 1 1.5 Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo
| P_[Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ] 3 3 LEY16B-100B-R16N1
5 5
N¢ de datos de paso (puntos) « Si realiza el pedido del controlador con un
|1 [ 14 (sin programacién)] e Tipo E/S en paralelo actuador, esta referencia no es necesaria.
N NPN
P PNP

El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.

Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento LECP1
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Tensioén de alimentacién : 24 VDC +10%
Alimentacién Neta 1) Consumo de corriente max. : 3A (méx. 5A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo]
Entrada en paralelo 6 entradas (aislamiento fotoacoplador)
Salida en paralelo 6 salidas (aislamiento fotoacoplador)
Puntos de parada 14 puntos (Numero de posicion 1 a 14(E))
Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
Comunicacion en serie RS485 (segun protocolo Modbus)
Memoria EEPROM
LED indicador LED (verde) y LED (rojo)
Display LED de 7 segmentos Nota3) | Display de 1 digito y 7 segmentos (rojo). Las cifras se expresan en sistema hexadecimal (los nimeros "10" a "15" en sistema decimal se expresan como "A" a 'F").
Control de bloqueo Terminal de desbloqueo forzado Nota 4)
Longitud de cable [m] Cable E/S: 5 0 menos Cable del actuador: 20 o0 menos
Sistema refrigerador Refrigeracién por aire natural
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o0 menos (sin condensacion)
Rango de temp. de almacenamiento [°C] -10 a 60 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento % HR] 90 o0 menos (sin condensacion)
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa (aleta de radiacion) y el terminal SG 50 (500 VDC)
Peso [g] 130

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencioén de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador.
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcién del modelo de actuador. Para mds informacion, consulte el manual de funcionamiento de cada actuador, etc.
Nota 3) Los numeros "10" a "15" en sistema decimal se muestran como sigue en el LED de 7 segmentos.

Display decimal 10 13
Display hexadecimal A b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Detalles de controlador

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

\
LEFS W Seleccion del modelo}

LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

/ Ne¢ | Display Descripcion Detalles
. .| Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde
©) PWR |LED de alimentacién| . -
Alimentacion ON/Servo OFF  : Parpadea en verde
1 3 Con alarma : Se ilumina en rojo
@ ALM LED de alarma . . i
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo
_ . Cambio y proteccién del SW de modo (cierre la cubierta tras
[cnz] / ® Cubierta cambiar SW)
— Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
//@ ® FG controlador. Conecte el cable de tierra.)
® — Selector de modo | Conmutar el modo entre manual y automatico.
® — LED de 7 segmentos| Se muestran la posicién de parada, el valor fijado por (8) y la informacién de alarma.
@ SET Boton de ajuste Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual.
4 3 — Conmutador de selec. de posicion | Asignar la posicion a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).
©) MANUAL Botdn de avance manual| Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.
Botdn de retroceso manual | Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.
@ SPEED Selector de velocidad de avance| 16 velocidades de avance disponibles.
/® @ Selector de velocidad de retroceso| 16 velocidades de retroceso disponibles.
(E] ACCEL Selector de aceleracion de avance| 16 pasos de aceleracién para avance disponibles.
Selector de aceleracion de refroceso| 16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.
@ CN1 Conector de alimentacion| Conectar el cable de alimentacion.
CN2 Conector del motor | Conectar el conector del motor.
/@ @ CN3  |Conector del encoder| Conectar el conector del encoder.
CN4 Conector E/S Conectar el cable E/S.

Montaje

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.

1. Tornillo de montaje (LECP1LI[I-[])

(Instalacion con 2 tornillos M4)

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje :>

—

Direccion de montaje :>H

2. Toma a tierra
Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta
a tierra como se muestra.

Tornillo M4
Cable con terminal de engarce

Arandela de bloqueo dentada

B

A\ Precaucion

Tamafo
Anchura en el extremo L : 2.0 a 2.4 [mm]
Grosor en el extremo W : 0.5 a 0.6 [mm]

W]

* No se incluyen los tornillos M4, el cable con terminal de engarce ni la arandela de bloqueo dentada.
Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.

¢ Use un destornillador de relojero del tamafio mostrado a continuacion para girar el selector de
posicion (8) y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracién @D a (4.

Vista ampliada del extremo del destornillador

% S\NC
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Serie LECP1

Dimensiones

85

1.2

39

N

Conector E/S CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacion CN1

04.5
para montaje del cuerpo

45
»

110
101
86

4.5
para montaje del cuerpo




Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Ke)
D
pe
o
IS
3
Ejemplo 1 de cableado 5
(&)
[&]
D
" T, « . e . s ~ _ 6
’ Conector de alimentacion: CN1 . Cuando conepte un cc_)pector de alimentaciéon CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1). 3
x El cable de alimentacién (LEC-CK1-1) es un accesorio.  —
Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1 Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1) g\
Nombre terminal | Golor cable Funcién Descripcion de funciones g2
oV | Agy | Aimentacion | Terminal M24Viterminal C24Vterminal E% ] 2 ——— @ S
comun (-) BK RLS son comunes (-). g E
[
Alimentacion del| Es el suministro eléctrico (+) del oW
M24V" Blanco| motor (+) motor suministrado al controlador. o|=
©
.| Alimentacion de | Es el suministro eléctrico (+) de g
C24V. Maron ¢onrol (+) control suministrado al controlador. S
BK RLS |Negro| Desbloqueo (+) | Es la entrada (+) que libera el bloqueo. S—
o
2
Ejemplo 2 de cableado s
S|m
. = Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN4, use el cable E/S (LEC-CK4-0J). ™
’ Conector E/S en paralelo. CN4 = El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado conforme 5‘_» Ll
al siguiente esquema. % il |
ENPN EPNP S
24 VDC 24 VDC s
CN4 para sefal E/S CN4 para sefal E/S %
COM+ | 1 { COM+ | 1 { N
com- | 2 com- | 2 o
INO 9 — INO 9 | >~ ES
IN1 10 — IN1 10— S Ll
IN2 11— IN2 11— :'
IN3 12— IN3 12 2
RESET |13 [— RESET |13 | 4 (&)
STOP 14 — Cargd STOP 14 | >~ I'_I|J
outo | 3 —{H— ouTo | 3 |—{cerea |
outt | 4 (—{}— outt | 4 H{}——
our2 |5 —1{F— our2 |5 —{F——1 E
outs | e —1FH—1 outs | 6 —1F——1 O
BUSY |7 —{}—¢ BUSY | 7 —{F———¢ Ll
ALARM | 8 —{}— ALARM | g —}F— -
[ [
Senal de entrada Senal de salida —(
Nombre Contenido Nombre Contenido
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije. &() N
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacién de OUT0 a OUT3.) 5 |:|
« Instruccién para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN3) OUTO0 a OUT3 Ejemplo (operacion completa para posicion né 3) ol
« Instrucci6n para retorno a la posicion de origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) ouT3 ouT?2 OuUT1 ouTo g h
INO a IN3 Ejemplo (instruccién de accionamiento para posicién n® 5) OFF OFF ON ON % |
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento @
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estan desactivados |
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento Nota) Estas sefiales se emiten cuando el suministro eléctrico del controlador estd activado (N.C.).
RESET Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la 9,
posicion a la que se introduce la sefial (servo en ON mantenido) 8
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma i
STOP Instruccién para parada (tras parada de deceleracién maxima, servo en OFF) 5!)
(&)
Grafica de niimeros de posicion de sefiales de entrada [INO - IN3] O: OFF @: ON Grafica de niimeros de posicion de sefiales de salida [OUT0 - OUT3] O: OFF @: ON w
Numero de posicion IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicion ouT3 ouT2 OuT1 ouTo
1 O O O [ ) 1 O O @) [ )
2 O O [ ) O 2 O O [ ] O 8
3 O O [ ] [ ] 3 O O [ ] [ ] =
4 O [ ) O O 4 O [ ) O O = =
5 O [ ) @) [ ] 5 @) [ ) @) [ ] g 8
6 O [ ) [ ] O 6 O [ ) [ ) O 5=
7 O [ ) [ ) [ ) 7 O [ ) [ ] [ ) E R
8 [ ) O O O 8 [ ) O @) O 3
9 [ ) O O [ ) 9 [ ) O (@] [ ) o
10 (A) [ ] O [ ] @) 10 (A) [ ] O [ ] @) —
11(B) [ ) O [ ) [ ) 11(B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ] [ ) @) @) 12 (C) [ ] [ ) @) @)
13 (D) [ ] [ ) O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ ]
14 (E) [ ] [ ) [ ) O 14 (E) [ ) [ ) [ ] O
Retorno al origen [ ) [ ) [ ] [ ) Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ ]
40
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Serie LECP1

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Alimentacion

24V

oV

Entrada

ON
OFF

Salida

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacion
Entrada| INO-3 |4 /]
[N 4
. —
0uTO-3 o LY
Salida 1Y |
BUSY
—] L

Blogueo externo

Las sehales de salida para OUT0, OUT1, OUT2, OUT3 i
estan en ON cuando se completa el retorno al origen.

= “«ALARM” se expresa como circuito logico negativo.

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

de forma simultanea a las entradas INO-3 |
cuando se completa el posicionamiento.

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacion 24V
oV
ON
INO-3 v/.////] OFF
Entrada 5 4
RESET 8 1 :
ouT0-3 - ON
— = OFF
Salida \h A
BUSY :
— :
: Liberacion
Bloqueo externo o
Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.
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(4) Parada por senal STOP

Alimentacion
INO-3 v/////\
Entrada i 4
STOP | |
ouTO-3 Wi
¥ SR
Salida BUSY
' Yo
« ALARM 4

Blogueo externo

Velocidad

Parada por sefnal STOP durante

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

operacion de posicionamiento.

Entrada

ON
OFF

Salida

ON
OFF

= “*ALARM” se expresan como circuito 16gico negativo.



Controlador sin programacion Serie LE CP 1
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Opciones: Cable del actuador S
[&]
- , <@
[Cable robético para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar] 3
1 Lado del controlador —
LE-CP- _| | LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m . -~ "~ ——
(N de terminal) 1 -2 Lado del actuador 2 — 1< (N°determina) |3
5TEr6 < == = T Alge—eBi |~
Longitud de cable (L) [m] l 6 (13.5) S | | - Elﬂ &
1 15 B e g aerres (2|
3 3 15 A 16 Conector A = (147) ‘\%i w
(30.7) L 11)
5 5 (10) s -l
- ©
8 8* LE-CP- 38 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado del controlador g
A 10 (>< Bajo demanda) & Conector C ~ (14.2) %
B 15* ° oy 1S 2 Lado del actuador 0 g . R —
= (N2 de terminal) 56 . 8 g (N® de terminal) | 5
c 20 ] T Al Bt |35
* Bajo demanda (solo cable robético) (13.5) I\'[ : ; Zé ; I =
Aol L2 A6 B6 Q
= © ] Q
; Conector A = (14.7) z E
Tipo de cable ® @07) | 8 L Conector D (11) N i
_ Cable robdtico _ _ f=] |
(Cable flexble) orosto_ [l olr g cavl [ ol 2
S Cable estandar A B-1 Marrén 2 s
A A1 Rojo 1 3
B B-2 Naranja 6 L\
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3 ©
COM-B/- A-3 Azul 4 o
B . (&)
_ Apantallamiento __ Colordel cablely 2 et w
Vce B-4 AN S Marrén 12
Tierra gg ,-l | XXX ,-l | NHegro 173 §
2 . . . oo
A A5 i ;‘ XXX i ;‘ NNegro 6 &3
B B-6 + + aranja 9
5 v L XOXKXX \ﬁ// Neqro . —
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, °g :
[Cable robdtico con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar] =
1
LE-CP-[1]-B-[ | LE-CP-j/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m o
- Lado del actuador . Lado del controlador |
Longitud de cable (L) [m] (N2 de terminal) Conector A g ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
ongituad ae cable m = = =1 . Al f—m-B1
g 15 3= e | [ I e e = o
: =6 (135 =L | i A6 Ll B6
3 3 p = — : , ‘ s A B1
5 5 = === P - A3 B3 o
torB s (7))
8 8 (10) |(30.7) Conector8 g L (11) (14.7) ; ]
A 10* LE-CP- 38 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m o[
ES -
B 15 (+ Bajo demanda) S
C 20* Lado del controlador = |
: . Lado del actuador &l O _— 8
* Bajo demanda (s6lo cable robético) (N2 de terminal) Conector A §| s Conector € (14:2) (N2 de terminal)
- =i & T - AlEBt L
5176 EI _ 9 ] A6 )-B6
Con bloqueo y sensor @ _ — Al B1 m
S | ) [ n
2! <= — 1 A3 B3 Q
Tipo de cable ® @07 YonectrB g L (14.7) =
Cable robdtico — N° de terminal NE de terminal ff,
— | (Cable flexible) Cirouto |4 sonector A Color del cable g concior ¢ S
A B-1 Marrd 2
S Cable estandar A A F?;ji” 1 o
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B3 Verde 3 &
COM-B/- A-3 Azul 4 =
_ Apantallamiento __ Color del cable| g 52 =T1 g3
Vee B-4 r v Marrén 12 § s
Tierra gg ,,’ \ XXX ,,/ L NF;egro 173 ]
A - + + ojo =
A s i " X " Tegro : §
B N + + aranja
" B D000 e B -
= — Tt - 3
orosto_ o
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LEF. [ Sensor (-) Nota) A-3 XAXXX Azul 2
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Serie LECP1

Opciones

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

% L ¢ o -
F ©
2
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nombre del terminal | Color de la cubierta Funcién * Tamaiio de conductor: AWG20
oV Azul Alimentacién comun (-)
M24V Blanco Alimentacion del motor (+)
C24V Marrén Alimentacion de control (+)
BK RLS Negro Desbloqueo (+)
[Cable E/S]
Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
Lado del controlador Lado del PLC
S—N 7 ] =

1)

—

(30)

(27.9)

(L)

Y

N® de terminal| Color del aislamiento[Marca en el cable| Color de la marca Funcién
1 Marrén claro u Negro COM +
2 Marrén claro) u Rojo COM -
3 Amarillo u Negro OuTo
4 Amarillo u Rojo OUT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuUT3
7 Gris u Negro BUSY
8 Gris u Rojo ALARM
9 Blanco u Negro INO
10 Blanco u Rojo IN1
11 Marrén claro LN Negro IN2
12 Marrén claro uEm Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo L N Rojo STOP

* Tamaho de conductor: AWG26

= La sefial E/S paralela es valida en modo automatico. Mientras la funcién de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.

43

N

(15.8)

(10.5)




0[aPOW [8p UOI008[9S ﬁ S431 _ ﬁ g437 _ 9d731/9v931
| (0aA rg/onag) osed e osed J0j0jN/(QAA #2) Jol0wonag |

1dO3a1

SLISd43aT

_ gS031/vSaa1

DV J0JOWONIBS

*

ojonpoid jop
Seoljjoadse saUoionessld

44



Actuador eléctrico/Tipo deslizante

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Accionamiento por husillo a bolas /Serie LEFS

fi-""

_h_‘

.

Confirme la carga de Confirme el tiempo
trabajo - velocidad. del ciclo.

’ Confirme el momento
admisible.

Ejemplo de seleccion

m Confirmacion de la carga de trabajo-velocidad <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 46)

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de la velocidad
conforme a la Gréfica de velocidad-carga de trabajo.

Conciciones Masa de la pieza de trabajo: 45 [k Condiciones de montaje de la pi |BER
. . . . . N T T T T T T T
de funcionamiento asa de la pieza de trabajo: 45 [kg] ondiciones de montaje de la pieza: _; [ posa 10: LEFS400B
+ Velocidad: 300 [mm/s] w = 60
0 E
* Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?] g § 50
« Carrera: 200 [mm] - . ) E 40
ul | L=
+ Posicion de montaje: Horizontal hacia arriba (l | % s
- 7|2 Paso20: | |
© 10 LEFS400A ||
o
@
O

basandose en la grafica mostrada a la derecha.

‘ Ejemplo de seleccion) El modelo LEFS40S4B-200 se selecciona temporalmente

m Confirmacion del tiempo del ciclo

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el
siguiente método de  célculo.
Tiempo de ciclo:
T puede hallarse a partir de la siguiente
ecuacion.
T=T1+T2+T3+T4[s]|
®T1:
Tiempo de aceleracion y T3: El

tiempo de deceleracion puede
obtenerse de la siguiente ecuacion.

T1=Viai [s]] [T3=V/a2]s]]

®T2:
El tiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

L-0.5V«(T1+T3
v( ) [s]

T2 =

® T4:
El tiempo de fijacién varia en
funcion de jcondiciones como el tipo
de motor, la carga y la posicién de
entrada de los datos de paso. Por
ello, calcule el tiempo de fijacion
con referencia al siguiente valor.

T4 =0.05 [s]

w Comprobacién del momento de guiado

Mep
YR
m

L1

(—

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 se pueden calcular de la
siguiente manera:

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
L—0.5V-(T1 + T3)

T2 =
v
_ 200 -0.5-300-(0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4 =0.05 [s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener
como sigue:

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57 + 0.1 + 0.05

=0.82 [s]
1500 ‘ ‘
= .000‘ mm‘/s2
E 1000 —
- ) | \}
rt 3
- \3.000 mmys
N y
°© .
% 500 T
< iANN
5000 mmis?
0
0 10 20 30 40 50 60
Masa de la pieza de trabajo [kg]

200 400 600 800 1000
Velocidad: V [mm/s]

o

<Gréfica de velocidad-carga de trabajo>

(LEFS40)

Velocidad: V [mm/s]

al:

az2:

L
al / a2
//- \
Tiempq
N [
T1 T2 T3 |14

: Carrera [mm]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
: Velocidad [mm/s]
-+ (Condiciones de funcionamiento)
Aceleracion [mm/s?]
- (Condiciones de funcionamiento)
Deceleracion [mm/s?]
-+ (Condiciones de funcionamiento)

T2

T1:

: Tiempo a velocidad constante [s]

T3:

T4:

Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la
velocidad de ajuste

Tiempo en el que el actuador esta
funcionando a velocidad constante.
Tiempo de deceleracion [s]

Tiempo desde el inicio del
funcionamiento a velocidad constante
hasta la parada

Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la
posicién

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEFS40S4B-200.
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Seleccion del modelo Serie LEF S

o
()
©
o
=
3
Graflca de Ve|°C|dad'carga de trabalo (G L"a) + La velocidad admisible variard en funcion de la carrera. Para seleccionarla, consulte "Velocidad de carrera admisible" a continuacion. :5
8
LEFS25/Accionamiento por husillo a bolas ?
Horizontal Vertical
2 70 2 70
= 60 = 60
< o
5 40 o 40 w
& 30 paso 6: LEFS250B Paso 12: LEFS2501A | § o -
T 20 - r - s 20— Paso 6: LEFS25(1B
r 1 = i Paso 12: LEFS25[]A ]
o 10 [ = 10 - . : T
3]
= 0 1 S 0 1 [ [ [ L
o 0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEFS32/Accionamiento por husillo a bolas m
Horizontal Vertical h
g 7 T 70 -1
= 60 S
s T
1= 50 Paso 8: LEFS32[1B S 50
g Paso 16: LEFS3200A £
s 40 2 40 L
° g 30
k=3 30
% 0 s 2 Paso 8: LEFS3200B ©
@ 8 Paso 16: LEFS3201A O
L g 10 — Tt -
i ]
g o 8 o 11T 1 =
o 0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 g
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s] O
(TN ]
LEFS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical -
g 70 g 70 E‘,
= 60 = 60 w
£ 50 g 0 -
IS 40 Paso 20: LEFS400JA S 40
2 = Paso 10: LEFS4001B
& > paso10: LEFSA0UB g ¥ (
g 20 : g 20 Paso 20: LEFS4001A
€ 10 S 10
o (@)
% 0 8 0 z| N
] 0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 S D
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s] ol
ISs
o4
- == (O]
Velocidad de carrera admisible ”
[mm/s]
Servomotor Paso Carrera [mm] T
Modelo -
AC  simbold [mm] | a100 | a200 [ a300 [ a400 [ a500 | a600 | a700 | 280 | a900 [ a1000 o
A 12 900 720 540 (&)
100 W (TT]
LEFS25 40 B 6 450 360 270 |
-
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) <
200 W A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 8
LEFS32 /060 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 ﬂ
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm)
A 20 940 760 620 520 &
400 W 1000 §
LEFS40 /060 B 10 500 470 380 310 260 S o
(Velocidad de giro del motor) (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) §§
8 e
* Para traslada una carga verticalmente se requiere "Regeneracion opcional” en las condiciones de carga de trabajo que se muestran a continuacion. Pida "Regeneracion opcional" por separado. (Véase la pag. 63) § :;'
=
Condiciones requeridas para “Regeneracion opcional” 3
Modelo LEFS25S; | LEFS32S; | LEFS40S¢ Gl
Paso A B A B A B
Carga de trabajo vertical [kg] 8 15 10 20 15 30
Carga de trabajo vertical [kg] | Necesario Nota) | No necesaria |Nonecesaria| 20 0 més

Nota) Para traslado vertical se requiere “Regeneracién opcional” con independencia de la carga.
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Serie LEFS

Momento dinamico admisible

= Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo esta en
voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en dos direcciones, consulte
el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. http://www.smcworld.com

Masa de la pieza de trabajo [kg]

Masa de la pieza de trabajo [kg]

Aceleracion  ——1.000 mm/s?2 — ——-3.000 mm/s2  -------- 5.000 mm/s2
c . v .
'S | Direccion de voladizo de carga Modelo
§ m : Carga de trabajo [kg]
S | Me: Momento dinamico admisible [N-m]
[0}
6 L : Cantidad de voladizo al centro de gravedad de la pieza [mm] LEFS25S[] LEFS32S[] LEFS40SC]
1500 1500 1500
€ € €
Mep E 1000 —— E 1000 —— E 1000 —=
N 5|5 I N |5 R 5 %[y
= | o \ o 1\ N | © \
O | N k N ) N \
L 218 500 LU N 8 500N 8 500 -
T S o )N K] N
> 0 .. \.\\ > . N - > .. \\\
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg]
1500 1500 1500
€ € €
= Mey E 1000 — N E 1000 —— E 1000
e 5|2 AEANIE NENE N[N
8 ! P o I AN s 3 \ N S R
= | L2 o T . L © . © TN
= I oy C—— [ 500 5 o] 500 3 3 500 TN
S| HEE— E N B N g N
ﬁ’ O 3| Co— Shell .\\ \“.. N~ % . S~
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg]
1000 1000 1000
© | 800 — 800 — 800
@ |E E £
L3 Q ,E, g. §. -
2w 600 = ™ 600 ™ 600
[ | - — | :
JE 400 [ £ 400 _\ 8 oo
Ywer Sk y g \ g
o o B o i
m 217 200N > 200N\ > 200 e
E I — ) \""'--- T r—
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg]
1500 1500 1500
€ € €
£ 1000 £ 1000 £ 1000
- < <
o |- 3 - - )
= | O 3 o o )
O | N N N )
218 500 \ 8 500 AT —
w5 ) ) B
m > R > > N
>Mep T B . T —
0 0 0
— L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
_S Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg] Masa de la pieza de trabajo [kg]
=]
£
9 PR, 1 15l 1500
> 500 00
€ € €
£ 1000 £ 1000 £ 1000
= |9 ot} ]
[] p K
@8 I \ I
oS © | © \
P& 500 s 500 \ s 500 N
m > > N > N
=ah )Mey E&;,’: R "-N
0 0 0
L5 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30

Masa de la pieza de trabajo [kg]
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Precision de la mesa

Seleccion del modelo Serie LEFS

Cara B—

Cara D

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo  |(3) Paralelismo de recorrido | (@) Paralelismo de recorrido
entre lacara CylacaraA entre lacara D y la cara B
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

0.08
4332

g o / ] (L=30mm) |
S LEFS25
g L =25mm
£ o004 ( / /
S e
s / LEFS40
@ (L =37 mm)

0

0 100 200 300 400
Carga W [N]

500

Nota) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.

N
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” LEFS }

LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) |

| |
‘LECSA/LECSB‘[ LEFSLIS ” LECP1 ‘LECAG/LECPG‘[

Servomotor AC

Precauciones especificas
del producto
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

LEFS25, 32, 40

(€ @

______.-.-" ‘* . e ﬁ -é. _ -
Forma de pedido & = M/ o 2

LEFS|2

100

&éé o o

éééé

0 Tamano 0 Carrera [mm] 0 Longitud de cable No22)[m]
25 100 — Sin cable
32 a 2 2
40 1000 5 5
« \/éase la tabla inferior para los detalles. A 10
9 Tipo de motor Nota 2) Comun para encoder/
i A " tor/cable de bl
Simbolol Tipo Salida | Tamafo Controlagores 6 Opcién de motor motor/cable de bloqueo
[W] | de actuador | compatibles Sin bl
— In bloqueo @ Modelo de controlador
S2* 100 25 LECSA[I-S1 B Con blogueo =
Servomotor AC 9 Controladores| Tension de
S3 X 200 32 LECSA-S3 ; . y
(Encoder incremental) compatibles | alimentacion
S4 400 40 LECSA2:84 | @) Tipo de cable del actuador M5 — Sin controlador
S6* 100 25 LECSB[I-S5 ;
S7 Servomotor AC 200 22 LECSBL-S7 — Sin cable A1 | LECSA1 | 100Va 120V
- (Encoder absoluto) 200 m [Ecseo '88 S Cable estandar A2 | LECSA2 | 200V a230V
: — - : R Cable robético B1 | LECSB1 | 100Va 120V
# Tipos de motor: Unl_camentg para S2 y S6, el sufijo de la referencia del (Cable flexible) B2 LECSB2 | 200V a 230V
controlador compatible sera S1y S5. Nota 1) Se incluyen el cable del
© pPaso [mm] ?ncggégrel(éfls;ﬁeeée © conector E/s
Simbolo| LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 bquueo'también se — Sin conector
A 12 16 20 incluye si se selecciona H Con conector
B 6 8 10 la opcién de motor "Con
bloqueo".)
= Tabla de carreras aplicables @ Estandar/ O Bajo demanda.
C
Moga " (am| 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 1000
LEFS25 ®e & ¢ O e O|—|—|—|—
LEFS32 ® @ ¢ O @@ OO0 |0 —|—
LEFs40 | — (@ (@ (O | @[ O | O | @[ O[O

Nota) Contacte con SMC para la fabricacion de carreras intermedias.

Controladores compatibles

impulsos
(para encoder

Tipo incremental)

Modelo de entrada de

[
[y

Modelo de entrada de
impulsos
(para encoder absoluto)

Serie

LECSA1, LECSA2

LECSB1, LECSB2

Caracteristicas

« Compatible con encoder incremental de 17 bits
« Funcion de posicionamiento (max. 7 entradas)
« Conmutador de ajuste del servo

« Compatible con encoder absoluto de 18 bits
« Con puerto de comunicacion RS422 (compatible con panel tactil Mitsubishi Electric)
« Entrada analdgica para comando de velocidad y par

Motor compatible

Servomotor AC

(Encoder incremental) S2, S3, S4

Servomotor AC
(Encoder absoluto) S6, S7, S8

Tension de alimentacion

100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia

Pagina 57

Pagina 57
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Actuador eléctrico/Tipo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

(o
(0]
o
o
IS
@
” - Ve - ©
Caracteristicas técnicas 5
o
o
(0]
LEFS25, 32, 40 Servomotor AC (100/200/400 W) g
Modelo LEFS25S; LEFS32S3 LEFS40S3 —
200, 300, (400), 500
100, 200, 300, (400) 100, 200, 300, (400)
Nota 1)
Carrera [mm] o2 500, (600) 500, (600), (700), (800) (600), (780863)00‘ (900)
Horizontal 20 20 40 45 50 60
Carga de trabajo [kg] Nota 2) |z. (2]
5 Vertical 8 15 10 20 15 30 h
§ a 400 900 450 1000 500 1000 500 |
E 401 a 500 720 360 1000 500 1000 500
g Velocidad mi 9| R d 501 a 600 540 270 800 400 1000 500
elocidad méx. ango de — —
§ [mm/s] carrera 601 a 700 620 310 940 470
= 701 a 800 — — 500 250 760 380 (
8 801 a 900 — — — — 620 310
o 901 a 1000 — — — — 520 260
'% Aceleracién/deceleracion max. [mm/s?] 5000 [01]
E Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 LLII]
@ | Paso [mm] 12 6 16 8 20 10 |
S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Noia4) 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guiado Guia lineal L
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) E
8 » |_Potencia del motor/Tamario 100 W/C140 200 W/LJ60 [ 400 W/LJ60 8
§§ Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) :'
@ =
§§ Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 p/rev) 2
g n Tipo de motor S6, S7, S8: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev) 8
£8 | Tipo Notas) Modelo de funcionamiento no magnetizante -1
§§ Fuerza de retencion [N] 131 255 197 385 330 [ 660
j%jg Consumo de energia a 20°C [W] Nota 6) 6.3 7.9 7.9 ~—
&2 | Tension nominal [V] 24 VDC . %
Nota 1) Contacte con SMC para la fabricacién de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas. L
Nota 2) Consulte méas detalles en—"Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 46. =l
Nota 3) La velocidad admisible variara en funcién de la carrera.
Nota 4) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo

con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizo tanto en direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 5) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".

Nota 6) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso

Modelo LEFS25
Carrera [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Peso del producto [kg] 2.20 2.50 2.75 3.05 3.30 3.60
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.35

Modelo LEFS32
Carrera [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)
Peso del producto [kg] 3.60 4.00 4.40 4.80 5.20 5.60 6.00 6.40
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.70

Modelo LEFS40
Carrera [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Peso del producto [kg] 6.20 6.75 7.35 7.90 8.35 9.00 9.55 10.15 10.70
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.70
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Serie LEFS

Diseno

A —

I
N

yl|

S T ?

o e/ Lol H;ﬁ
‘ I
| i ‘ ’ |IJ
© o o
Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 11 | Montaje del motor Aleacion de aluminio| Revestimiento
2 | Guia — 12 | Acoplamiento —
3 |Eje de husillo a bolas — 13 | Cubierta del motor Aleacién de aluminio Anodizado
4 |Tuerca del husillo a bolas - 14 | Cubierta final del motor| Aleacion de aluminio| ~ Anodizado
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 15 | Motor -
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio|  Anodizado 16 | Salida directa a cable NBR
7 |Tope con banda de sellado| Resina sintética 17 | Tope con banda Acero inoxidable
8 |Carcasa A Aluminio fundido | Revestimiento 18 | Banda antipolvo Acero inoxidable
9 |CarcasaB Aluminio fundido | Revestimiento 19 |Rodamiento —
10 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio 20 |Rodamiento —

51

N



Actuador eléctrico/Tipo deslizante .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

3H9(+8'025)
LEFS25 M\ prof. ;
<
© X
® - - - - - - - -
120
D x 100 (= E) 35 || 10 Opcién de motor: Con bloqueo
B Cable de alimentacion (26) Cable de bloqueo (¢4.5)
L) 2:2) Cable de encoder (97)
(52) A (Recorrido de la mesa: carrera+6)Nota 2) 52 169 57.8
10 (56) Carrera (54) 38 209
Posicion de deteccidn de fase Z del encoder Vo2 ! ;
4 e 21 W
e 2] i I © © ‘
& ©
<
[aV] Y & }
6
M4 x 0.7
+0.025 .
+ Prof. t IF.G.
N Zraol-flgs( 5%°) (16(12) Gable de encoder (47) rof. de rosca 8(terminal F.G.)
refgrencia para Noa ) 4 x M5 x 0.8 prof. Cable de alimentacion (o6) Nota 1) Si monta el actuador elégtrico usando el plano de
- e 45 referencia para el montaje del cuerpo, establezca la altura
montaje del cuerpo '\ de rosca 8.5 © - .
A - A - - <] de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o0 mas
H 2 2 2 ! — debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
- - - - | f - R— Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando
H ° ° ° L vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de
3 2 40.025 trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
3H9(:0™) trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
prof. 3 Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el
(mm] extremo de la carrera del lado del motor. (mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFS25C101-100-01010101 389 LEFS25C11-400-01010101 689
T LEFS2500-100B-000] | 429 | 196|210 4 | — | — T LEFS25000-400B-0000 | 729 | 406|510 8 | 3 | 360
~ LEFS250-200-0000 489 — LEFS2500-500-000 789
T LEFS25000-200B-0000] | 529 | 206|310 6 | 2 |240 —LEFS25000-500B-0000] | 829 | 006 | 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25011-300-C101C1C] 589 LEFS25011-600-C101C1C] 889
LEFS25011-300B-000] | 629 | 906 | 410 8 | 3 | 360 LEFS25011-600B-0] | 929 | 996 | 710 | 12 | 5 | 600
LEFS32 N X 05.5 5H9 (3§°%°
O\ prof. 5 ©
Q - - - - = =
[
150 Opcién de motor: Con bloqueo
D x 100 (= E) 15)15
B Cable de alimentacién (26) Cable de blogueo (04.5)
(L) (2.2) Cable de encoder (27)
10 (62) A (Recorrido de la mesa: carrera+6)Nota2 g2 201 70
231
(66) Carrera 48 3
L Posicion de deteccion de fase Z del encoder Moa?) @
e . /
wn © ‘
S p o et L
o 8 . ~ M4 x 0.7
65H9(+06030) ¥ (122) - prof. de rosca 8 (terminal F.G.)
Superficie de prof. 5 70 Cable de encoder (97) Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de
referencia para Nota 1) 4 x M6 x 1 proh referencia para el montaje del cuerpo, establezca la
montaje del cuerpo '\ de rosca 9.5 rﬁﬂ < altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3
= — = — = ~ mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada:
rH — 5 mm)
- - - - = Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa.
[ [ > ) ) .
p Asegrese de que ninguna pieza de trabajo montada
= Qo sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los
© u“; (+0_030) accesorios colocados alrededor de la mesa.
o 5H9 (+0 Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el
prof. 5 (mm] extremo de la carrera del lado del motor. (mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFS32C11-100-C1C1010] 441 LEFS3201-500-C1C101C] 841
LEFS32000-100B-00000 [ 471 | 196 |230] 4 | — | — LEFS3200-500B-0001] g71| 006 | 630 | 10 | 4 | 600
_ LEFS32011-200-01010007 541 _ LEFS32011-600-C101C101 941
T LEFS32000-200B-0000 | 571 | 296 330] 6 | 2 |300 T LEFS3201-600B-00000 | 971] 096|730 | 10 | 4 | 600
_ LEFS32011-300-0010107 641 _ LEFS32011-700-01010101 1041
LEFS320/0-300B-00 | 671 | 306 [430] 6 | 2 ]300 LEFS32000-700B-0000 | 1071 /96 |830 | 12 | 5 | 750
LEFS32011-400-01010107 741 LEFS32[11-800-1C1C1C7 1141
LEFS32000-400B-0000 | 771 | 406 [5%0] 8 | 3 450 LEFS32010-800B-00 | 1171] 996|980 14 | 6 | 900
DELS 52
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Serie LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

LEFS40
6H9 (+g.oao)
nx 6.6 prof. 6
N~
&
© R _ R _ F _ _
~
—
150
D x 150 (=E) 60 15
B

(L) (3.1)

13 86 A (Recorrido de la mesa: carrera+6)Nota2) 86 223.5
(90) l Carrera (88)

Posicion de deteccion de fase Z del encoder Noa3

-

4 x M8 x 1.25 prof. de rosca 13

Superficie de referencia para
Nota 1) montaje del cuerpo

Cable de encoder (27)

(170) Cable de alimentacion (o6)
106
60
<
N ] X - 3
ﬁ 5 & =
H ) [6) [6) %J_
~| 06H9(+g'030)
prof. 7
6H9 (+8.030)
Cable de alimentacién (¢6) prof. 7

Cable de blogueo (¢4.5)

Cable de encoder (97)

Nota 1) Si monta el actuador eléctrico usando el plano de
referencia para el montaje del cuerpo, establezca
la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura
recomendada: 5 mm)

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa
cuando vuelve al origen. Asegurese de que
ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa
interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios
colocados alrededor de la mesa.

Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde
el extremo de la carrera del lado del motor.
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Opcion de motor: Con bloqueo

®
R ¢ ©

L TM4x0.7

85.5

prof. de rosca 8
(terminal F.G.)

253.5
[mm]
Modelo L A B n D E
5% o | wn | o | 2 | o
s s e [ | o [ 2 |
LEFSA0- 40081 | biss| %6 | 5% | 8 | 3 | 40
CEFS40-3005 T [ osss| 0 | 678 | 10 | 4 | ew
CEFSI0 080080017 | foeas | 0 | 78 | 10 | 4 | e
TEFSH0C700B0T [rrsss| 70 | 076 | 2 | 5 | 70
Ll s w0 | on | | o |
oo Tt w0 [won | w | o | wo
LEFS407-1.000B-2o 07 | 144451 100 | 1178 | 16 | 7 | 1050

O
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Serie LEFS

Al

Actuador electrico/
Precauciones especificas del producto 1

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

en la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

| Disefio |

|

Manipulacién

/A\Precaucién

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.
La seleccion del producto debe realizarse segun la méaxima
carga y el maximo momento admisible. Si no se respeta el limite
de trabajo, la carga excéntrica aplicada a la guia resultara
excesiva y tendra efectos adversos como la creacion de juego
en la guia, una reduccion de la precision y una menor vida util.

. No utilice el producto en aplicaciones que supondrian
la aplicacion de fuerzas externas o impactos sobre el
mismo.

Podrian producirse dafios.

] Seleccién

A Advertencia

1. No supere el limite de velocidad de las especificacio-

nes del actuador.

La seleccion de modelo debe realizarse a partir de la relacion
entre la carga de trabajo y la velocidad de traslado y de la
velocidad de carrera admisible. Se puede producir ruido o una
disminucion de la presion si el actuador se utiliza mas alla de sus
especificaciones, pudiéndose producir una menor precisién y una
reducida vida del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones que supondrian
la aplicacion de fuerzas externas o impactos sobre el
mismo.

Podria provocar un fallo prematuro.
3. Si el producto se utiliza repetidamente con carreras

parciales (véase la tabla siguiente), utilicelo a carrera
completa al menos una vez cada 10 carreras.

Modelo Carrera parcial
LEFS25 65 mm 0 menos
LEFS32 70 mm o menos
LEFS40 105 mm o menos

. El tamano del actuador debe determinarse con la

carga de trabajo total, incluyendo la fuerza externa
en caso de que se aplique una fuerza externa sobre
la mesa del actuador.
Cuando el actuador se monta con cables y conductos, la
resistencia de la mesa del actuador puede aumentar. Eso
provocara una alarma de sobrecarga, por lo que es necesario
prestar atencion a la resistencia.

5. El valor inicial del limite de par de giro en avance/retroceso

se fija en 100% (3 veces el par nominal del motor).

Estara en el par maximo (valor limite) en "Modo de control de

posicion"”, "Modo de control de velocidad" y "Modo de posicio-

namiento". Durante el funcionamiento, la aceleraciéon puede
disminuir si se usa un valor inferior al inicial. Por tanto, fije el
valor después de confirmarlo con el dispositivo real.

N

1.

SVC

/A\Precaucién

Evite siempre el impacto al final de la carrera.

El tope interno puede romperse.

= Frn ]
Manipule con cuidado el actuador, especialmente si lo utiliza

I |
en direccion vertical.

. La velocidad real de este producto puede variar en

funcion de la carga y la carrera.

Cuando seleccione un producto, revise las instrucciones del
catalogo relativas a la seleccion y las caracteristicas técnicas.

. Durante el retorno a la posicién de origen, no aplique

una carga, impacto o resistencia adicional a la carga
transferida.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en

el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.

Se podria producir una pérdida de paralelismo en las superfi-
cies de montaje, aflojamiento en la unidad de guiado, un
aumento de la resistencia de deslizamiento y otros problemas.

. Al colocar una pieza, no aplique fuertes impactos o

grandes momentos.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento
admisible, puede producirse un aflojamiento de la unidad de
guiado, un aumento de la resistencia al deslizamiento y otros
problemas.

. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje

de 0.1 mm o menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza de trabajo o de la base
montada sobre el cuerpo del producto puede producir juego
en la guia y una mayor resistencia al deslizamiento.

. Durante el montaje del producto, mantenga una

longitud de cable de al menos 40 mm para permitir
su flexion.

. No golpee la mesa con la pieza de trabajo durante la

operacidon de posicionamiento y en el rango de
posicionamiento.
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Serie LEFS
Actuador eléctrico/
A Precauciones especificas del producto 2

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

en la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

| Manipulacién

/A Precaucién

9. Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.
Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicion de montaje o, en condicio-
nes extremas, el actuador podria soltarse de su posicion de montaje.

Cuerpo fijado

oA
P | E—
[l : |
I -
% 5
Modelo Perno oA L
(mm) (mm)
LEFS25 M4 4.5 24
LEFS32 M5 55 30
LEFS40 M6 6.6 31

Pieza de trabajo fijada

EZ Par de apriete | L (Prof. méx.
Al ‘ @ ‘ ¥ LR EL gelno max. (N-m) tornillo mm)
]

T | LEFS25 | M5x0.8 3.0 8
% [%] ] LEFS32 | M6x1 5.2 9
@) LEFS40 | M8 x 1.25 12.5 14

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, |
use pernos que sean como minimo 0.5 mm mas cortos que la ;
. P . . 2z !
profundidad méaxima del tornillo. Si se emplean pernos largos, éstos !
pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas. !
|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

10. No utilice el producto fijando la mesa y desplazando
el cuerpo del actuador.

11. Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.

En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpes.

] Mantenimiento

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion de aspecto] Comprobacion interna

Inspeccion antes del
uso diario

O —

Inspeccion cada
6 meses/1000 km/5 (@) O
millones de ciclos™

* Seleccione aquello que ocurra primero.

® Elementos en los que realizar una comprobacién visual

1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

® Elementos en los que realizar una comprobacion interna

1. Estado del lubricante en las piezas méviles.
2. Aflojamiento o juego mecénico en piezas fijas y tornillos de fijacion.
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Controlador de servomotor AC
(Modelo de entrada de impulsos)

um""'“
T4

_,_)

Modelo incremental

serie LECSA

Compatible con encoder incremental Serie LECSA

Suministrado por el cliente
Alimentacién

Alimentacion del
circuito de control
24VDC ,

Monofasica
100 a 120 VAC (50/60 Hz) Controlador E
200 a 230 VAC (50/60 Hz) — E
| e
e £ I
1 E
Regeneracion : - © !
opcional [ === EE ~-=m—
00 =[(e
' B Cable USB
Actuador eléctrico - j -
. &
5 & & Suministrado por el cliente
] 1 PLC
Alimentacién Y
para sefiales E/S N |’|
aavoc | W
Configurador MR

Software de configuracion

PC

O

Modelo absoluto

serie LECSB

Compatible con encoder absoluto Serie LECSB

Suministrado por el cliente

Alimentacion
Monofasica

100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifasica

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Regeneracion| _
opcional

Actuador eléctrico

A

7T Bateria (incluida)

Controlador

- | Cable USB]

=
hJ

Configurador MR

Software de configuracién

PC

|
<_l—SaIlda analdgica de monitor

Comunicacién RS-422

| o
- illli

Suministrado por el cliente

PLC
Alimentacién 0;;\’I
para sefiales
E/S 24VDC N II
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LEFS

LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

[

\
” LECP1 ‘LECAG/LECPG‘

LEFSLIS

Servomotor AC

LECSA /LECSB [
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Controlador de servomotor AC (modelo de entrada de impulsos)
Modelo incremental

Serie LECSA

Modelo absoluto

Serie LECSB

Forma de pedido

e

‘IJI ']

o

LECS

A

1

S

|
4

(€ @

o=
— il
- H“'Illl!'-I

"'

il — S
s

"

1
LECSA LECSB
Modelo de controladorl cs cs
Modelo de entrada de impulsos Tipo de motor Lista de referencias Selccione !ipo de conroladory el motorcompatble  prt de as combinaciones d f sguente tala.
A (Para encoder incremental) Simbalo Tipo Capacidad| Encoder Ref. del controlador | Modelo de controlador| Tipo de motor | Tension de aimentacion
B Modelo de entrada de impulsos S1| Servomotor AC (S2) | 100 W Incremental LECSA1-S1 |Modelo de entrada | Servomotor AC (S2)| 100 a 120 VAC
(Para encoder absoluto) S3| Servomotor AC (S3) | 200 W LECSA1-S3| deimpulsos | Servomotor AC (S3)|  50/60 Hz
S5| Servomotor AC (S6) | 100 W LECSA2-81 | (Para encoder | Servomotor AC (S2)| 200 a 230 VAC
Tension de alimentacion e |S7| Servomotor AC (S7)[200W | Absoluto LECSA2-S3| incremental) [ seromotor AC (S3)|  50/60 Hz
1100 a 120 VAC, 50/60 Hz S8| Servomotor AC (S8) [400 W LECSB1-S5 Servomotor AC (S6)| 100 a 120 VAC
2200 a 230 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S7 M°Z§"i’r::u‘f:;fda Servomotor AC (S7)| 50160 Hz
LECSB2-S5 (Para encoder Servomotor AC (S6) 200 2 230 VAC
LECSB2-S7|  apsoluto) | Servomotor AC (S7)] 5070 Hz
LECSB2-S8 Servomotor AC (S8)
Dimensiones
LECSAO
135 2 x orificio de montaje 6 40 2x 06 i 50 .
(Grosor de la superficie del cojinete 5) orificio de montaje
|
R |
[
HHHHHH 0000000000000 Y i
= CNP1 ‘ CNP1
CNP2 ‘ CNP2
3| | 3 &
o CN1 CN1
[ CN3 r CN3 r
— —
i | m
0 [Te) 6
55 6
LECSA[]-S4
LECSBD Orificio de montaje 6 40
’ 135 (Grosor de la superficie del cojinete 4)
i} |
D D [H T © ‘
I & AR
cnp | |- g CN6
I e
E Ge :
L cNP2 | =TI -
{ 8 hE ont ©°| 8
2 : 4
CNP3 5 |’
v [l bl
5|5 | CN2
sl "B
T CN4
[0 0 Il
1§ F] - © Y.
U L L
Bateria1 <
= #1 Bateria incluida.
>7 % S\C



Modelo incremental Serie LECSA
Modelo absoluto Serie LECSB

o
3
£
]
Caracteristicas técnicas S
z
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4 P
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 —
. En rincremental de 17 bi &)
Encoder compatible ((I;c:jsiluc(i:c’)ﬁ: 1631tg7gep/re\|/:’)tS Lé
) .. | Tensién de alimentacién [V] | Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) & )
Alg‘r‘i‘:"lti?;;'f" Rango de tension admisible [V] Monoféasica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC % [T
Tensiéon nominal [A] 3.0 5.0 1.5 2.4 \ 4.5 <2 IilJ
. .. | Tensidn de alimentacion de control [V] 24 VDC §
Aggzg:ﬁ(rzgl)n Rango de tens. admisible para tens. de afiment, de control V] 21.6 a26.4 VDC 2
Tension nominal [A] 0.5 % L
Entrada en paralelo 6 entradas o
Salida en paralelo 4 salidas ‘g
Frecuencia méx. de impulsos de entrada [pps] 1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto) %
Rango de ajust de la anchura d finalizacion de posic [impulso 0 a +65535 (Unidad de comandos de impulsos) = m
.. |Error excesivo +3 giros XL
Funcion ——; - . S
Limite de par Ajuste de parametros 5|
Comunicacién Comunicacién USB g
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacién) g
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) A
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion) —
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacién) g
Resistencia al aislamiento [M Q] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC) <u-3
Peso [g] 600 \ 700 -
—
©
Modelo LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8 <<_t>
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 ﬂ
Encoder compatible Encoder gpsoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 p/rev) -
Tension de alimentacion [V]| Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) M-L?\zzgs:azg%gazzg(\)/ Cgég’(%/(%g a)z) E‘,
Alimentacign R N Monofasica 170 a 253 VAC u
principal  |Rango de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofésica 170 a 253 VAC
Tensién nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 1.5 [ 2.6
. .. | Tensién de alimentacidn de control [V]]  Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) M
A:?igﬁ:::n Rango de tens. admisible para tens. de aliment. de control V] Monofésica 85 a 132 VAC Monofésica 170 a 253 VAC
Tensién nominal [A] 0.4 0.2 2w
Entrada en paralelo 10 entradas 5 []
Salida en paralelo 6 salidas E (LE
Frecuencia max. de impulsos de entrada [pps] 1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto) g [T}
Rango de ajuste de la anchura de finalizacion de posic.[mpulso] 0 a +10000 (Unidad de comandos de impulsos) $ -
Funcién Error excesivo +3 giros
Limite de par Configuracién de parametros o configuracion de entrada analdgica externa (0 a 10 VDC) L
Comunicacion Comunicacién USB, comunicacién RS422+1 o
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion) (77}
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) 8
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion) i
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) ff,
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC) 8
Peso [g] 800 1000 —I
*1 La comunicaciéon USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.
g
2
~—

o
=
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Serie LECSA
Serie LECSB

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAC-]

Alimentacion del circuito principal NFB MC o ,C,NF,'l R
Monofasica 200 a 230 VAC SO L [Egzlnsggtcllvi
o Monofasica 100 a 120 VAC /}/ /}/ i Lo iopoa U

Alimentacién del circuito de

control 24 VDC

Protector de circuito '~~~ "

Motor

Detector

|Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1

+#Accesorios

Nombre terminal

Funcion

Descripcion de funciones

S

Tierra de proteccion (PE)

Debe conectarse a tierra a travées del terminalde tierra del servomotor
y de la tierra de proteccion (PE) del panel de control tras conectarlos

L1 Alimentacion del | Conecte la alimentacion del circuito principal.
A . LECSA1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz
L2 cireuito principal | 'E s A2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
P Terminal para conectar la regeneracion opcional
LECSALI-S1: No necesario para conexion
Regeneracion opcional | LECSALI-S3, S4: Conectado de fabrica.
c * Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion
de modelo", conéctela a este terminal.
U Alimentacion del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W)
W Alimentacion del servomotor (W)
| Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | :Accesorios

Nombre del terminal

Funcion

Descripcion de funciones

24V

Almentacion del circutto de control (24V)

Lado de 24V de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.

ov

Alimentacion del circuito de control (OV)

Lado de OV de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.
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Modelo incremental Serie LECSA
Modelo absoluto Serie LECSB

Ejemplo de cableado de alimentaciéon: LECSB

LECSB1-]
NFB _|CNP1_
Monofasica X QL1 3
100 a 120 VAC ></‘ﬁ [ Abiertd? U Votor
Lo %
ON w
o | S
O P2 i
CNP2.
Tt R R R OP
1Regeneracién opcional ! }
IR T £ T T OC I
oD |
I CN2 Detector
o TH
Pl
LECSB2-[]
Para trifasica 200 VAC Para monofasica 200 VAC
NFB NFB
Monofasica —X Monofasica ——X
200 a 230 VAC ! 200 a 230 VAC ‘
i Motor
>< I
3 Regeneracidn opcional i 1 Regeneracion opcional 3
CN2 Detector

Nota) Para alimentacién monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacién debe conectarse a los terminales L1y L2 sin conectar nada a Ls.

| Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1

*Accesorios

Nombre delterminal

Funcion

Descripcion de funciones

L1 ) o, Conecte la alimentacion del circuito principal.

L2 A.Ilmgntac!on'del LECSB1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2
circuito principal LECSB2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexidn: L1, L2

L3 Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2, L3

N Conversor de regeneracion| No conectar.

E; Reactor DC Conectar entre P1y P2. (Conectado de fabrica.)

| Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2

*Accesorios

Nombre delterminal

Funcion

Descripcion de funciones

P Conectar entre P y D. (Conectado de fabrica.)

c Regeneracion opcional | * Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccién

D de modelo", conéctela a este terminal.
L11 Almentacidn del circuito de control (24 V)| Lado de 24V de alimentacidn del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.
L21 Alimentacion del circuito de control (0V) | Lado de 0V de alimentacion del circuito de control (24 VDC) que suministra al controlador.

Conector del motor: CN

P3

*Accesorios

Nombre delterminal

Funcién

Descripcién de funciones

U Alimentacion del servomotor (U)
V Alimentacidn del servomotor (V)
W Alimentacion del servomotor (W)

Conéctelo al cable del motor (U, V, W)

O

SVC

L1

L2

L3

P4

P2

G

=]

CNP3|
i U ! U Motor
3 V O Vv
W w
S
CNﬁ :’{ Detector
0
0
u 0
m g
il L
; @
% &
e — |5
m
al
]| —
a
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LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
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LECP1

Servomotor AC
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[

LECSA /LECSB [
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Serie LECSA
Serie LECSB

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

LECSAC-]

FXau-CTIMT/ES i

PLC

2 m o0 menos Nota 5)

(Fabricado por Mitsubishi Electric)

LEC-MR-SETUP221

t Fallo Nota 3)

Bloqueo de freno
electromagnético

Detector de impulsos de fase A
(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase B

(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase Z
(Accionador de linea diferencial)

S/S
24V j LECSA
ov Nota 4) Nota 4)
Alimentacion L Nota 2) CN1 CN1 o
del . : 24 VDC DICOM| 1 9 ALM RA1
secuenciador N orc| 2 o
o TDOCOM 13 12 |MBR RA2
Y000 [V " 4 PP | 23
COM1 [: ——
Y010 e NP | 25
COM3 [1 : /l L 10 m o0 menos
T 15 | LA t——F—
Y004 [:: " — CR| 5 16 | LAR [ = =
com2 T 17 | LB [+ l/
S ( — 18 | LBR [ = =
XOoo T INP | 10 19 | LZ [ ‘/ —
A—F—‘ - 20 | LZR i = =
XOoo [}‘ = RD | 11 14 | LG ﬁ 777777777777 e
XOoo - ( - OP | 21 Placa| SD
- - LG | 14
A T
k SD |Placa
Nota 4)
CN1
Parada forzada \’1\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reinicio /J RES| 3
Final de carrera de giro en T~ LSP| 6
avance
Final de carrera de giro en R LSN 7
retroceso
10 m 0 menos
Cable USB | CN3
I il
CNP1 Nota 1)

iy

Comdn control

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrese de conectar el conector de alimentacion del circuito principal para elterminal de tierra de
proteccion (PE) del amplificador del servo (CNP1) al terminal de tierra de proteccion (PE) del panel de control.
Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10% 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sehales de
comando E/S; al reducir el nUmero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulte el "Manual de funcionamiento" para
las corriente necesaria para interfaz.
Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sehal del secuenciador
usando el programa de secuencia.
Nota 4) Las sehales con el mismo nombre se conectan en el interior del amplificador del servo.
Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método

diferente de accionamiento de la linea diferencial, el valor sera 10 m o inferior.
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Modelo incremental Serie LE CSA
Modelo absoluto Serie LE CSB

o
[
©
o
1S
3
Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB S
(&]
@
LECSB[ -] h
C—
—
LECSB 9
Unidad de >
24 VDC Nota 2)
posicionamiento QD75D N‘éa,\ﬂ S
(Fabricado por Mitsubishi Electric) g n
Notlad) | 51 |picom S
CN1 ~ |
B Fallo Nota 3) =3
DICOM] 20 48 | ALM RA1 , 3
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Bt Deteccion de velocidad cero g
CLEAR | 13 CR | 41 23 | Zsp RA2 b o
RDYCOM B Limitacion de par a
12 25 | TLC RA3 — op—
READY | 11 RD | 49 Bt Finalizacion de posicionado g
PULSEF +| 15 PP | 10 24 | INP RA4 =
PULSEF-| 16 PG | 11 Q
PULSER+| 17 NP | 35 _10momenos (@
PULSER-| 18 NG | 36 4 | A 5 ‘/ i~ Detector de impulsos de fase A || LL
PGO 9 LZ 8 5 | LAR (- — 11 (Accionador de linea diferencial) % -
PGO COM| 10 LZR| 9 6 LB : % l/ : : Detector de impulsos de fase B g
LG 3 7 |LBR - - L~ (Accionador de linea diferencial) %
SD |Placa A 777777777777 7~ Comdn control —
34 | LG JV 7777777 M~ Comin control
10 m o0 menos Nota 5) o o E
33 | OP = —— Detector de impulsos de fase Z (&)
1 |p1sR _‘f‘i A (Colector abierto) |-_||J
—
Placa| SD o
10 m o menos Nota 4) 2 m 0 menos g
CN1 Ll
; T~ —
Parada de emergencia ah EMG | 42
Servo ON SON| 15 Nota 4)
Reinicio -~ RES| 19 CN6 o
Control de proporcion = PC | 17 3 [MOlf————~ Monitor analégico 1 (&}
" -~ +10 VDC w
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 G 10 VDG —
+ . -
Final de carrera de giro en avance T~ LSP | 43 2 |MO2 Monitor analdgico 2
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 44 2 m o menos
Ajuste del limite superior Docow_47 B
. _‘t ; |'p' :%ﬁf—#msﬁ 1
imite de par analdgico ! L
+10 V/Par maximo g L TLA | 27 Qn
&771777& LG 28 BD
SD  [dentfcacon |
£l
2'm o menos S
S| =
o}
w
PC N
LEC-MR-SETUP221
o
CN5 (77]
E Cable USB [_] 8
L —
pE dNota 1) E
L %
(&)
L (T ]
= —

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el'terminal de tierra de proteccion (PE) del amplificador del servo al terminal 'de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10% 300 mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si estd desactivado (se produce una alarma), detenga la sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del amplificador del servo.

Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de accionamiento de linea diferencial. Para el método de colector abierto, es 2 mm o menos.

Precauciones especificas
del producto

|
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Serie LECSA
Serie LECSB

Opciones

Cable de motor, cable de bloqueo, cable de encoder
LE-CSM-JJ: Cable del motor

LE-CS[M]|-[S] : ‘ééii————%—“—— Yo

~
(o2}
Tipo de motoI Direccion del conector !
| S | Servomotor AC | A |Lado del eje (30) L
B |Lado del eje contador
LE-CSB-[11: Cable de bloqueo
Cables contenidos Longitud de cable (L) [m]
M | Cable del motor 2 2 @ i ) f
B | Cable de bloqueo 5 5 S ! : x
E | Cable de encoder A 10 (29.6) L B
2 Tipo de cable LE-CSE-[0I: Cable de encoder

S | Cable estandar

R Cable roboti &
e e ze
(30) | L

Conector E/S LE-CSNA LE-CSNB
LE-C[SNA] Lo |
2o |
Modelo de controlador ] SR ] el 3
SNA | Conector E/S (LECSAD) . J ® L] o ©
SNB | Conector E/S (LECSBL) 5 —
\Q
39 39
Regeneracion opcional
Orificio de montaje 6
LEC-MR-RB- s L. 2
ol 15, )
. . . ® - [
Tipo de regeneracion opcional
032 |Potencia de regeneracion admisible 30 W
12  |Potencia de regeneracion admisible 100 W
x Confirmar la regeneracion opcional a utilizar en
“Seleccion del modelo”. 3 5 1. 8l 3
Dimensiones [mm] ®
Modelo LA LB LC LD
LEC-MR-RB-032 30 119 99 1.6 ®
LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
® 1 : !
s 2 LC LD :ELB ©
LB
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Modelo incremental Serie LECSA
Modelo absoluto Serie LECSB

Opciones

Configurador MR (software de configuracion, version japonesa)

LEC-MR-SETUP221

= MRZJW3-SETUP221 fabricado por Mitsubishi Electric.
Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para el entorno de trabajo y la informacién de actualizacion.

PC compatible

Si usa el Configurador MR (software de configuracion), use un PC IBM/PC compatible
con AT que satisfaga las siguientes condiciones de trabajo.

Requisitos de hardware

Configurador MR (software de configuracion)

Equipo LEC-MR-SETUP221
Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
Windows®XP Professional/Home Edition,
Windows Vista® Home Basic/Home Premium,

Sist. operativo Business/Ultimate/Enterprise
Nota 1) Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/
N g; Ultimate/Enterprise
PC PC IBM/PC compatible con AT (version japonesa)

Espacio DD 130 MB o mas

disponible

Interfaz_ de_ . Use el puerto USB

comunicacion

Resoluciéon 1024 x 768 o mas
Display Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucion (16 bits).
Conectable al PC anterior

Teclado Conectable al PC anterior
Ratén Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior
Cable de comunicacion LEC-MR-J3USB

Nota 1) Windows, Windows Vista, Windows 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.
Nota 2) Este software puede no funcionar adecuadamente dependiendo del PC que esté usted utilizando.
Nota 3) No compatible con Windows XP de 64 bits® y Windows Vista de 64 bits®.

Cable USB (3 m) para software de configuraciéon

LEC-MR-J3USB

Bateria

LEC-MR-J3BAT

O
=
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LEFB

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECAG6 / LECP6 [
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Al

Serie LECSA/LECSB
Precauciones especificas del producto 1

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

contraportada y el manual de funcionamiento para las Precauciones de actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccion \

|

Uso

A\Advertencia

1. Asegurese de aplicar la tension especificada.

De lo contrario pueden producirse fallos de funcionamiento o averias.
Si la tension aplicada es inferior a la especificada, es posible que la
carga no pueda moverse debido a una caida de tension interna del
controlador. Compruebe la tension de trabajo antes del uso.

2. No utilice el producto fuera del rango especificado.

De lo contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
o dahos en el actuador. Compruebe las especificaciones antes del uso.

3. Instale un circuito de parada de emergencia en el

exterior de la proteccion.

Instale la parada de emergencia en el exterior de la proteccion
para que se pueda detener el funcionamiento del sistema de
forma inmediata e interrumpir el suministro de energia.

4. Para prevenir danos debidos a averias o errores de

funcionamiento del controlador y de sus dispositivos
periféricos, debera construir un sistema de refuerzo
colocando una estructura multicapa o un diseio de un
sistema a prueba de fallos, etc.

5. Cuando cabe esperar que existan riesgos contra el

personal debidos a la generaciéon de calor, humo,
igniciéon, etc. del controlador y de sus dispositivos
periféricos, corte la corriente de la unidad principal y
del sistema inmediatamente.

|

Uso

A\Advertencia

1. No toque el interior del controlador ni de sus

dispositivos periféricos.
El controlador podria recibir descargas eléctricas o sufrir danos.

2. No utilice el producto ni realice ajustes con las manos

humedas.
Podrian producirse descargas eléctricas.

3. El producto no debe utilizarse si presenta dafos o le

falta algiin componente.
Podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

4. Use unicamente la combinacion especificada de

actuador y controlador.
Lo contrario puede causar dahos en el actuador o en el
controlador.

5. Asegurese de no quedar enganchado ni golpear la

pieza de trabajo mientras el actuador se esta

moviendo.
Esto puede causar lesiones.
6. No conecte Ila alimentacion ni ponga en

funcionamiento el producto antes de confirmar que el
area en la que se mueve la pieza de trabajo es segura.
El movimiento de la pieza de trabajo puede producir un accidente.

7. No toque el producto cuando esta activado ni durante

un cierto tiempo después de desconectar la corriente,
dado que se calienta de forma importante.
Este podria quemar debido a las altas temperaturas.

8. Compruebe la tension con un comprobador durante

65

mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.
Podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

A\Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

funcionamiento o averias en el controlador. No toque
el controlador cuando la corriente esté activada.
Cuando toque el controlador para las tareas de mantenimiento,
tome las medidas necesarias para eliminar la electricidad estatica.
No use el producto en un area en la que exista polvo,
agua, productos quimicos o aceite en el aire.

De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.
No debe usarse en lugares donde se genere un campo
magnético.

De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.
No instale el producto en un entorno con gas
inflamable, explosivo o corrosivo.

Puede producir un incendio, explosion o corrosion.

No debe aplicarse calor radiante procedente de
potentes fuentes de calor como hornos, luz directa del
sol, etc. sobre el producto.

Puede provocar fallos en el controlador o en sus dispositivos periféricos.
No utilice el producto en un ambiente sujeto a ciclos
térmicos.

Puede provocar fallos en el controlador o en sus dispositivos periféricos.
No use el producto en lugares donde se generen picos
de tension.

La existencia de unidades (elevadores de solenoide, hornos de
induccion de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran
cantidad de picos de tension alrededor del producto puede
deteriorar o dahar el circuito interno del mismo. Evite la presencia
de fuentes que generen picos de tension y las lineas de tension.
No instale el producto en un entorno sometido a
vibraciones o impactos.

De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.
En el caso de que una carga generadora de picos de
tension, como un relé o una electrovalvula, sea excitada
directamente, utilice un producto que incorpore un
sistema de absorcion de picos de tension.

|

Instalacion

A\Advertencia

1.

% S\NC

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 vibracio-

nes o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

. El controlador debe fijarse verticalmente a una pared.

No cubra la apertura de escape del controlador.

. Instale el controlador y sus dispositivos periféricos

sobre una superficie plana.

Si la superficie de montaje esta distorsionada o no es plana,
puede ahadirse una fuerza inaceptable a la carcasa, etc.,
causando problemas.



Al

Serie LECSA/LECSB
Precauciones especificas del producto 2

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

contraportada y el manual de funcionamiento para las Precauciones de actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Alimentacién |

|

Mantenimiento

/A Precaucion

1. Utilice una alimentacion poco ruidosa entre las lineas

y entre la corriente y la tierra.
Cuando el ruido sea alto, deberia utilizarse un transformador de
aislamiento.

. Tome las medidas adecuadas para evitar los picos de
tension debidos a sobrevoltajes. Conecte a tierra el supresor
de picos contra rayos de forma independiente a la linea a
tierra del controlador y de sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

/A Advertencia

1. El controlador resultara dafado si se anade una

alimentacion comercial (100V/200V) a la potencia del
servomotor del controlador (U, V, W). Asegurese de
comprobar el cableado en busca de errores cuando se
conecte el suministro de alimentacion,

. Conecte correctamente los extremos de los cables U,
V, W desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de
la potencia del servomotor.

Si los cables no coinciden, sera imposible controlar el
servomotor.

|

Toma a tierra \

/A Advertencia

1. Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice

la tolerancia de ruido.

Para el actuador de puesta a tierra, conecte el cable de
cobre del actuador al’terminal de tierra de proteccion (PE)
del controlador y conecte el cable de cobre del controlador
a tierra a través del *terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control. No los conecte directamente al
terminal detierra de proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Controlador
| S
5o | |
Terminal PE J Actuador

-

2. En el improbable caso de que la toma a tierra

provoque un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse de la unidad.

N

1.

SVC

A\ Advertencia

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 de funcionamiento
adecuadas tras completar el mantenimiento.
En caso de que el equipo o maquina no funcionen
adecuadamente, realice una parada de emergencia del sistema.
Si no lo hace, puede producirse un fallo de funcionamiento
inesperado y que resulte imposible garantizar 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 ningtin elemento conductor ni inflamable

en el interior del controlador.
Esto puede causar un incendio.

. No lleve a cabo una prueba de resistencia al

aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva
sobre este producto.

. Disponga de suficiente espacio libre para las tareas de

mantenimiento.
Disefie el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.
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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)*")y otros reglamentos de seguridad.

FeEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEETETEETT 4

/\ Precaucion :

/\ Normas de seguridad

) 1SO 4414: Energia en fluidos neumaticos — 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.

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

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

/\ Advertencia

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 |

/\Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que 1.
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.

A\Precaucion

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.

n

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.

w

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.

w

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.

N

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.

Lea detenidamente las "Precauciones
en el manejo de productos SMC"
(M-E03-3) antes del uso.

/\ Normas de seguridad
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