Actuador eléectrico

]
Nuevo
C€ N

Motor paso a paso (Servoi24 vDC) X Servomotor (24 vDC) RlileIe[]e)

Modelo de vastago Serie LEY Tamaiio: 16, 25, 32, 40

Carrera larga:
Max. 500 mm (LEY32, 40)

Variaciones de montaje

« Montaje directo: 3 direcciones, Montaje con fijacién: 3 tipos

« Permite seleccionar el control de posicionamiento o empuie.
Posibilidad de mantener el actuador mientras se empuja el véstago
hasta una pieza de trabajo, etc.

Modelo de vastago /
Modelo de motor en linea

Posibilidad de montaje del
detector magnético

Modelo de vastago guia Tamario: 16, 25, 32, 40

Carga lateral en el extremo: D veces superior
* En comparacién con las carreras 25 y 100 del modelo de vastago
Compatible con cojinete de
deslizamiento y rodamiento lineal a bolas.
Compatible con carga de momento y tope
(cojinete de deslizamiento).

 Posibilidad de mantener el actuador mientras se

empuja el vastago hasta una pieza de trabajo, etc.
Modelo de vastago guia . i
Modelo de vastago guia /

Servomotor AC J\" [sY: =1 [e)

* No aplicable al estandar UL.

Modelo de motor en linea

» Motor de gran potencia
(100/200/400 W)

- Movimiento a alta velocidad

« Alta aceleracion (5000 mm/s?)

« Modelos de entrada de impulsos
/CC-Link/SSCNET I

« Con encoder absoluto interno =
(modelos LECSB/C/S)

Nota) LEY63 es aplicable tinicamente
al modelo de motor en linea

UG EEVETESICEPATES Controlador/
Driver
Servomotor (24 VDC)

»Modelo de entrada de datos de paso I

serie LECP6/LECA6
64 posiciones

»Modelo sin programacion
serie LECP1
14 posiciones

»Modelo de entrada de pulsos
serie LECPA

Serie LEY

Modelo de vastago /
Modelo de motor en linea

Modelo de véstago Serie LEY [ZLEoPE ke l Modelo de véstago quia serieLEYG LNl er)

Modelo IP65

Modelo de vastago guia s

! Modelo de vastago

Modelo de vastago guia /
Modelo de motor en linea

Servomotor AC b q|\'-13

* No aplicable al estandar UL.

pPara encoder absoluto »Para encoder incremental

®*Modelo de entrada de pulsos ®Modelo de entrada de pulsos/ o -;
serie LECSB | Modelo de posicionamiento = . ,lj"m*l'
®Modelo CC-Link entrada directa serie LECSA 5 M _
serie LECSC : 3 t
*Modelo SSCNET Il ?! d
Serie LECSS & “]“ J i
-
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Serie LEY

Motor paso a paso (servo24voC) X Servomotor (24 VDC)
[WEVVAESEVE Serie LE'Y rramanio: 16, 25, 32, 40

Permite controlar la posicion intermedia y el empuije.
Alta precision con husillos a bolas. (Repetitividad de posicionamiento: 0.02 mm) W

. . |
Mecanismo de blogueo de funcionamiento no ]
magnetizante (opcional) .

Se puede seleccionar la posicion de montaje del motor.

Modelo de montaje superior como producto estandar.
Previene la caida (mantenimiento)
de las piezas de trabajo en caso de
corte del suministro eléctrico.

Modelo en paralelo Modelo en paralelo Modelo de
en el lado derecho en el lado izquierdo motor en linea

Cubierta del motor

" W@ disponible (opcional)

R

2 tipos de cables para el motor

® Cable estandar
® Cable robdtico (cable flexible)

Tomnillo de ajuste del accionamiento manual

Para funcionamiento manual del vastago del
émbolo.

Posibilidad de ajustar el funcionamiento
con la alimentacion desconectada

Modelo de motor superior/paralelo

Rascador
Evita la entrada de particulas extrafias. Se pueden seleccionar 2 tipos de motores. Alotor paso a paso)
Rascador Servomotor

Carga de trabajo

. ® Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Ideal para el traslado de cargas
elevadas a baja velocidad y empuje
E ® Servomotor (24 VDC)
Estable a alta velocidad y Velocidad
funcionamiento silencioso

” Para comprobar el limite y la sefial intermedia
m , Ranura del detector magnetico Aplicable al modelo D-M90 y D-MICIW (indicacion en 2 colores)
Fijaciones en el extremo del vastago

 Los detectores magnéticos se deben pedir por separado. Véanse las péginas 21y 22 para mas detalles.

Horquilla Horquilla Detector de estado sélido, con indicador de 2 colores
macho hembra El ajuste de la posicion de montaje se puede
realizar de forma apropiada sin cometer errores. ON

= | Rango de trabajo OFF

. - Un LED Lo b

. ‘Rojoi Verde iRojo:

T oo* e

Detector magnético\ se ilumina en el rango —_ -
ptimo de trabaijo. - Rango 6ptimo de trabajo

Modelo de motor en linea Altura reducida hasta un 49,

Para LEY16D in
N~

*Cuando se selecciona "Opcién

de motor/Con cubierta del motor". : e..:g]
~NL 5 Dimension A [mm]

Para LEY16

< > 0] Tamafo Motor en linea Motor en paralelo
16 35.5 67.5
< 6 25 46.5 92
T—T1 32,40 61 118

Caracteristicas 1
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Actuadores eléctricos

) Modelo

[ENEEEE P Serie LE'Y Tamafio: 25, 32, 63

*Motor de gran potencia (100/200/400 W)
*Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad
* Compatible con elevada aceleracion (5000 mm/s2)
*Modelo de entrada de impulsos

entrada directa CC-Link/SSCNET III

*Con encoder absoluto interno
* También se puede seleccionar un encoder incremental.

Modelo de
vastago

Motor paso a paso

N

Carga de trabajo

Servomotor

Velocidad

Modelo de vastago /
Modelo de motor en linea

jAhadido diametro grande!

e Carga de trabajo R 80 kg
72 kg

®Motor de gran potencia: 400 w
eVelocidad max.: 1000 mnvs

* carrera 500

®Fuerza max. de empuje: 1910 (N)

®Especificacion a prueba de
polvo/goteo (IP65)

Modelo de vastago /
Modelo de motor en linea

Caracteristicas 2



Serie LEY

Modelo
Serie LE'Y@ rTamaiio: 16, 25, 32, 40
Integracion compacta de las guias.

Proporciona resistencia a cargas laterales
y una elevada precision antigiro

® Cojinete de deslizamiento
Adecuado para aplicaciones con cargas laterales como un
tope sobre el que se aplica una descarga

® Rodamiento lineal a bolas
Funcionamiento uniforme adecuado para sistemas ¢
de elevacion y empuie 7 o

Mayor rigidez
Carga lateral en el extremo:
5 veces superior:

* En comparacion con las carreras
25y 100 del modelo de vastago

AC Servomotor 1" [eYs[=[e)
LN LR EL e X V19 Serie LEY G Tamanio: 25, 32

Modelo de motor en linea

Uso de dos vastagos guia para
mejorar la precision antigiro

40

Diametro [mm] 16 25 32
Cojinete de deslizamiento| +0.06° +0.05°
Rodamiento lineal a bolas| +0.07° +0.06°

Modelo de motor en paralelo En la extension del cilindro (valor inicial), el valor de la
precisién antigiro, sin cargas ni flexiéon de los vastagos
guia, no deberia superar el valor indicado en la tabla.

. . Para uso de detectores magné-
Modelo de vastago guia/ ticos para la serie LEYG de

Modelo de motor enlinea | modelo véstago guia, véase la
pagina 118.

Fijacién oscilante
hembra

Parte inferior del cuerpo

* Roscado en la parte inferior del cuerpo:
Cuando se selecciona "U"

Ejemplos de aplicacion

Elevador

Operacion  Montaje por
de empuje presion

SvC

Caracteristicas 3
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Actuadores eléctricos

oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

eProteccién: IP65
eCarrera max.: 500 mm*

+# Tamaho 32

Conector de sellado

Previene la entrada de polvo y
gotas de agua entre el cable y
la cubierta del motor.

Rascador  Retenedor de lubricacion
Material: Nylon  /Retiene la pelicula de aceite o grasa. Cubierta de aluminio

Protege el motor.

L »

Orificio de ventilacion

Reduce la fluctuacion de
presion interna para prevenir
la entrada de polvo y gotas de

agua.
Ranura para detector magnético
Modelo resistente al agua °o° -~
(refrigerante) para comprobar el ﬂf””

limite y la sefal intermedia. =

* Pida el detector de estado sélido con
indicador de 2 colores resistente al agua
por separado. (Véase la pag. 28)

LEY-X5 (Véase la pag. 23.) Tamano LEY63DLIL-LIP Tamafiio
Motor paso a paso (servo24VDC) JTes | 25,32 | (Véase la pag. 98./opcional) . 63 |
Servomotor (24 vDC) RjJels] ' 4 Servomotor AC (400 W) JyTels)

Modelo de motor en linea

Modelo de montaje
superior del motor

LEY-X5 (véase 1a pag. 103.)

Servomotor AC (100/200 W) J§¥/.1

Modelo de motor en linea &

Modelo de motor en linea

Modelo de montaje superior del motor

% SMC Caracteristicas 4



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

Sencillo ajuste para un uso inmediato
(Servo/24 VDC)

© Modo de ajuste sencillo LECP6

Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo".
L i

Vi) Lt Goam fomre

6

Servomotor
(24 VDC)
LECA6

Motor paso a paso

E

<Cuando se usa un PC>

Software de configuracion del controlador P e el (R Programacion manua
........................................................... M B [ - B -t —-________l :-J del movimiento

wj-ﬂ Comprobacién inicial
o __( Ajuste de los datos
de paso
Mover para la
velocidad constante

Ejemplo de comprobacion del monitor

12 pantalla

I oo Soend

[mml FTHEES ﬁ

Weve 8 Qpe
s

@EI ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la programacion
manual del movimiento y el movimiento a
velocidad constante se pueden configurar y l/‘%

utilizar en una Unica pantalla.

Iv.

Ajuste del control
manual y de la

velocidad constante

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)>  (SJeRs CE TR CL R U e Y e

=A0000 = 3000

" La sencilla pantalla sin desplazamiento facilita adin
més el ajuste y el funcionamiento.

" Elja unicono de la primera pantalla y seleccione una funcion.

" Ajuste los datos de paso y compruebe el monnor de

12 pantalla

T4
DATA

vay BRE

T77—hA a
la sequnda pantalla. o 22 pantalla ALARM 10G SETTH 22 pantalla
g p —|| Datos _Eje 1 4Pb Monitor Eje 1
= N2 pasos 1/'0 N =1 N° pasos 1
Posicion { 123.45 mm |\ Posicion  12.34 mm
Velocidad, 100 mm/s| ' Velocidad 10 mm/s
\'; - Se puede comprobar
Puede registrarse pulsando el botén "SET" el estado de

después de introducir los valores. funcionamiento.

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

© Los datos se pueden ajustarconla | N®pasos 0 | N?pasos L. |
posicion y la velocidad (el resto de | POSICI_On 50.00 mm IIIIIIIIIII’ ' Posicion  80.00 mm
las condiciones ya estan configuradas). |: Velocidad 200 mm/s | Velocidad 100 mmy/s |

Unidad Gateway seric LEC-G

Unidad de vinculacion de las Series LECP6/LECAG y de la red de bus de campo

Dos métodos de funcionamiento

Entrada de datos de paso: utilicelo usando los datos de paso preconfigurados en el controlador.
Entrada de datos numéricos: El actuador utiliza valores como posicién y velocidad procedentes del PLC.

PLC . s
Compatible con actuadores eléctricos
Red de buses Comunicacion : :
de campo ; - g )
“RSugs Se pueden conectar 477
L ! hasta 12 controladores ~ -
= o p=y Y Pinza eléctrica Mesa eléctrica de  Actuador eléctrico/
LhGE % ?‘4 % = I 1] 1] serie LEH deslizamiento Modelo con vastago
Gateway (GW) 7 = * : i " Controladores serie LES serie LEY
F X | compatibles -
| & . v
EI_ ga ’:!] o . Serie LEC P i
_/ L — J . _ Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/
Modelo sin vastago Modelo de giro
Protocolos de buses 1 1
de campo aplicables CCoink B pgyigener> M EthorNetP>> Controlador del Controlador del Serie LEF serie LER P
Neméimo de conroladores 12 8 5 12 motor paso a paso | | servomotor ﬁ‘ =
et o | | (Servo/24 VDC) | | (24 VDO) o =
7 Serie LECPG Serie LECAG Actua(;or eléctrico/ Actuador eléctrico/
g(':%?.'n 24 VDC para l ( Modelo miniatura Sin véstago guiado
unidad Gateway | Serie LEP serie LEL

Caracteristicas 5




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. @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual
retorno al origen, operacion y prueba y comprobacion de

<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,
monitorizacion, programacion, etc.

© En una consola de programacion se pueden
guardar mltiples datos de paso, para
posteriormente transferirlos al controlador.

© Funcionamiento de prueba continuo
con un maximo de 5 datos de paso.

© Cada una de las funciones (ajuste de los

datos de paso, prueba, monitorizacion, efc.) | £

se puede seleccionar en el men( principal.

entana de configuracion

de los datos de paso

|-smmear < s

Ventana de configuracion

de los parametros

P/ velocidad constante,
a

salida obligatoria.

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje

Menu Eje 1
Parametros Menu Eiel |
Prueba N° pasos Al Meni Eie 1
T 0 N° pasos 1
Pant_alla del menu principal Tipo de operacion v P0:ici()n 123.45 mm
N Pantalla de configuracion Monitorizacion de salida _Eje 1
de los datos de paso e BUSY[ ] A
SVRE[@]
SETON[ ] v

Pantalla de monitorizacion

Actuador

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

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.
<Compruebe lo siguiente antes del uso>
(D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(@ Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

Controlador

N

J

Caracteristicas 6



Modelo sin programacién serie LECP1 |
Sin programacion

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una consola de programacion

Motor paso a paso
' , " 0 N2 0 S /24 VDC
@ Ajuste del nimero de posicion — @ Ajuste de una posicin de parada » (3LEN (Sero/24 VbO)

LECP1
Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta una

Registro de la posicion de
Rﬂara la posicion de parada posicion de Earada usando los botones parada usando el botén
aximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE

Velocidad / aceleracion

16 niveles de ajuste
Visualizacién

del numero
de posicion

Conmutador de

Botén AJUSTE
| seleccion de posicion

Botones AVANCE

Conmutadores de
y RETROCESO

I ajuste de velocidad

Conmutadores de
ajuste de aceleracion

Modelo de entrada de pulsos serie LECPA

Un controlador que usa senales de pulsos para permitir el posicionamiento
en cualquier punto.

El actuador se puede controlar desde la unidad de posicionamiento del cliente.

Panel tactil

Unidad de
gcl)_%monamlento < Actuador eléctrico
Serie LE
Controlador del motor paso a paso
(Modelo de entrada de pulsos)
Serie LECPA

Senal de comando de retorno al origen
Permite el retorno automatico al origen.

Con funcién de limitacion de fuerza (operacion de fuerza de empuje/fuerza de agarre disponible)
La operacién de fuerza de empuje/posicionamiento es posible conmutando las senales.

Caracteristicas 7
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serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

.  Funcion ]

Modelo de entrada de pulsos
LECPA
« Entrada desde el software de configuracion del controlador (PC)
* Entrada desde la consola de programacion

Modelo de entrada de datos de paso
Elemento

LECP6/LECAG6
* Introduzca el valor numérico el software de configuracion del controlador (PC)

Modelo sin programacion ‘
LECP1
» Seleccionar usando los botones de
accionamiento del controlador

Ajuste de los datos de

paso y los parametros | « Introduzca el valor numérico de la consola de programacion
* Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)

* Introduzca el valor numérico de la consola de programacién

* No se requiere el ajuste de "posicion".

Ajuste de los datos Posicion y velocidad ajustadas con

» Programacion directa

gggzi:)n:ﬁliento « Programacién directa * Programacion manual (JOG) la senal de impulsos
» Programacién manual (JOG)

N2 de datos de paso | 64 puntos 14 puntos —

Comando de funcionamiento (sefial ES) | N° pasos de entrada [IN*] = Entrada [DRIVE] | N2 pasos de entrada [IN*] Ginicamente | Sefal de impulsos

Senal de finalizacion | Salida [INP] Salida [OUT*] Salida [INP]

Elementos de configuracion )

Elemento

Contenido

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

Modo | podelo de entrada | Modelo de entrada

sencillo| normal

de datos de paso
LECP6/LECA6

de pulsos
LECPA

Modelo sin
programacién LECP1

MOD movimiento | Seleccionde posicioncbsoluta’y ‘posiibnreeiva’ | A | @ | @ | Ajustar en ABS/INC. Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de desplazamiento | @ ® | Austaren unidades de 1 mmis Seleccionar entre 16 niveles
b [Posicion]: Posicion de destino ole ° No setting required Programacion directa
osicion o . Ajustar en unidades de 0.01 mm.
[Empuije]: Posicion inicial de empuje J Programacion manual (JOG)
Aceleracion/Deceleracién | Aceleracidn/deceleracion durante el movimiento | @ | @ ® | Austaren unidades de 1 mmis?. Seleccionar entre 16 niveles
Fuerza de empuije | Tésade fuerzade empuje drante operacion deempie | @ | @ @ | Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Seleccionar enire 3 rivels (66bi, medioyfuere)
Ajuste de |Disparador LV Fuerza de empuje cbjtivo durante operecion ceempie | A | @ @ | Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Nosereeaise msro et el finacdeem
los datos |Velocidad de empuje Velocidad durante operacion de empuje | A | @ o Ajustar en unidades de 1 mm/s | Ajustar en unidades de 1 mm/s
de paso = ——— - - —
( exrr acto) Fuerza de posicionamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento | A | @ [ ) Ajustar a 100%. iustado a (vlore aferenilespara caca actuadons
Area de salida | Condiciones paraque aseialde saida dedreaseactive | A | @ @ | Austaren unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
- [Posictn]: Anchura hasta a posicon de destino Ajustar en 0.5 mm o mas | Ausadoa (vlores dlerencdes paracada. | NO requiere ajuste
Posicion de entrada o A @ [ ] Unidades: 0.01 o
[Empuje]: Cuanto se desplaza durante el empuje (Unidades: 0,01 mm) | actuador) o més (Unidades: 001 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + | x | x @ | Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajustede |Carrera () Limite de posicion del lado- | x | x ® | Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
los Direccion ORIG. | Pemieajustrladieccion deretonoalaposiitnoiginal. | ¢ | ® | Compatible Compatible Compatible
arametros - —
?exlracto) Velocidad ORIG. | Velocided durante el etomoala posicionde origen | x| x @ | Ajustarenunidades de 1 mms | Ajustar en unidades de 1 mmis o
= = No requiere ajuste
Aceler. ORIG. | Accleracion durante el refornoalaposicion de origen | x| x o Ajustar en unidades de 1 mm/s? | Ajustar en unidades de 1 mm/s
Pemite probar el funcionamiento continuo | Permite probar el funcionamiento continuo | Mantener pulsado el botdn MANUAL (@)
"JOG" [ BN [ J ala velocidad de ajuste mieniras s ala velocidad de ajuste mientras se para envio uniforme (12 velocidad es
mantiene pulsado elinferruptor, mantiene pulsado el interruptor. un valor especificado)
Permite comprobar el movimiento ala | Permite comprobar el movimientoala | Pulsar el botdn MANUAL (@) una vez
MOVE x | @ [ ) distancia y velocidad ajustadas desde | distancia y velocidad ajustadas desde | para a funcidn de clasficacion (1a velocidad
Prueba la posicidn actual. la posicién actual. el tamafo son valores especificados)
Retorno al ORIG. [ BN ® |Compatible Compatible Compatible
i ionami [ ] . .
Accionamiento de prugba | PEMIte comprobar el funcionamiento | @ | @ | e yincriary | Compatible No compatible Compatible
de los datos de paso confinto)
Salida obligatoria | Pernite comprobar ade act/desac. del terminaldesalida | x| x o Compatible Compatible
. Permite monitorizar la posicion, velocidad, ) )
Monit. ACCIONAM. | on actuelesy o datos depaso espeicados. [ BN J o Compatible Compatible No compatible
Monitor
. | Permite comprobar el estado actual de activacion/ ° c fibl ol
Monit. entrada/salidal dasyeyeicn delteminal e entraday e salida, | % | > ompatibie Compatible
o Estado Permiteconfmr a alama que s¢esé generendo acuemente,. @ | @ ® | Compatible Compatible Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar la alarma generada en el pasado.. x | x o Compatible Compatible
i Los datos de paso y los parametros se ) ) )
Archivado|Guardar/Cargar pueden guardar, reenviar y eliminar. x | x o Compatible Compatible No compatible
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. [ BN ) [ ) Compatible Compatible

A: Se puede ajustar desde TB Ver. 2.xx (La informacion de la version se muestra en la pantalla inicial)
= El modelo sin programacién LECP1 no puede usarse con la consola de programacion y el kit de ajuste del controlador.

(%]

& SVC

Caracteristicas 8



Serie LEY

del sistema / E/S de uso general

Suministrado por el cliente

@Actuador eléctrico/
Modelo de vastago

PLC

Alimentacion para sefiales E/S
24 VDC New)

®Cable E/S
Modelo de controlador Ref.

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

@Controlador® L&lEES)

e

A CN2 =
Modelo sin programacion
LECP1
Nota) La consola de programacion, el kit de
ajuste del controlador y la interfaz tactil
del operario no se pueden conectar.

A CN1

Suministrado por el cliente Modelo de entrada de datos de paso
Alimentacion para controlador LECP6/LECA6

24 vDC M @Enchufe de alimentacion

Nota) Cuando se requiera la conformidad  (accesorio)

con el estandar UL, deberd utlizarse  <Tamafio del cable aplicable>
el actuador eléctrico y el controlador 2

con una fuente de alimentacién de AWG20 (0.5 mm)

clase 2 compatible con UL1310.

@Cable del actuador®  LtlEEE (Y

@Interfaz tactil del operario (suministrada por el cliente)
GP4501T/GP3500T
Fabricado por Digital Electronics Corp.

Pr[l-'l'BCE Las piezas de la cabina

for the best interface se pueden descargar de

Modelo de controlador Cable estandar  Cable robético forma gratuita a través del
LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] sitio web de Pro-face. El
LECAG (Modelo de entrada de datos de paso) — LE-CA-[] uso dte pllez?s ?e'ctat:lfna

R L permite ajustar la interiaz
LECP1 (Modelo sin programacion) LE-CP-[1-S LE-CP-[] ticti del operario.

La marca * se puede incluir en la "Forma de pedido"
del actuador.

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

@Consola de programacion
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3JG]

Cable de comunicacion,®-----------
(3m)

--------- @Cable USB
(Modelo A-miniB)
(0.3 m)

Nota) No se puede usar con el modelo sin programacién (LECP1).

Caracteristicas 9 2 SNC



Actuadores eléctricos

o del sistema / Senal de impulsos

Suministrado por el cliente

@®Actuador eléctrico/
Modelo de vastago_

PLC

Alimentacion para sefiales E/S
24 VDC Now)

Nota) Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, deberd utilizarse el actuador
eléctrico y el accionador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

--@Cable E/S
Modelo de accionador Ref.
LECPA LEC-CL5-]

@®Accionador*

Suministrado por el cliente
Alimentacion para accionador

24 VDCMo® @Enchufe de alimentacion (accesorio)
Nota) Cuando se requiera la conformidad con el <Tamano del cable aplicable>
estandar UL, debera utilizarse el actuador AWG20 (0.5 mm?)
eléctrico y el accionador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

@Cable del actuador*

Modelo de accionador Cable estandar Cable robético

LECPA (Modelo de entrada de impulsos) | LE-CP-[-S LE-CP-[]

La marca * se puede incluir en la "Forma de pedido"
del actuador.

@Software de configuracion del controlador
Cable de comunicacion (con unidad de conversion)
y cable USB incluidos.

Ref.: LEC-W2

@Consola de programacién
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3JG[]

--------- ®Cable USB
(Modelo A-miniB)

2 SNC Caracteristicas 10



Serie LEY

Diseno del sistema/Red de buses de campo

PLC
(suministrado por el cliente)

Alimentacion de la
unidad Gateway
24 VDC Nota 1)

Red de buses

Alimen- de campo

tacion

| Pag. 62
@®Cable de comunicacion
LEC-CG1-[

derivacion
LEC-CGD

@Conector de
alimentacion

(accesorio) A CN1

@Conector de

@®Controlador LR

Unidad Gateway (GW) XA

Protocolos de buses de campo aplicables:
CC-Link Ver. 2.0
DeviceNet™
PROFIBUS DP
EtherNet/IP™

@Power supply
connector @ ACNa

(accesorio)

®Conectorde w14
comunicacién i |3
(accesorio)+ =¥

CC-Link Ver. 2.0
Sélo DeviceNet™

----@Cable entre derivaciones
LEC-CG2-[]

conector 120Q
LEC-CGR

@Resistencia de terminacion

@Software de configuracion
del controlador
(cable de comunicacion y cable USB incluidos).
Ref.: LEC-W2

@Cable de
comunicacion

.

Cable USB®

(Tipo A-miniB) pC

(suministrado
por el cliente)

@Consola de programacion
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3JG[]

----@Cable de comunicacion
LEC-CG1-J
@Controlador
EEEER

@Conector de
alimentacion
(accesorio)

A CN1

del controlador Nota 1)

Alimentacion de entrada

Alimentacion de entrada
del controlador Neta 1)

@Actuador eléctrico/
Modelo con vastago

—

{: : N\ —
" serie LEY

Caracteristicas 11
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Neméx. de controladores
que s pueden conectar

Protocolos de buses
de campo aplicables

CC-Link Ver. 2.0 12
DeviceNet™ 8
PROFIBUS DP 5
EtherNet/IP™ 12
Controladores compatibles

Controlador para motor paso a paso )
(Servo/24 VDC) Serie LECP6
Controlador para servomotor i

(24 VDC) Serie LECA6

Nota 1) Conecte los terminales de 0 V para la
alimentacién de entrada del controlador y
para la alimentacion
Cuando se requiera la conformidad con
el estandar UL, debera utilizarse el
actuador eléctrico y el controlador con
una fuente de alimentacion de clase 2
compatible con UL1310.



Actuadores eléctricos

Driver de servomotor AC Serie LECS! ]

serie LECSL] lista

Motor compatible 5 i Aplicacién/ Opcién
(100/200 VAC) Método de regulacion Funcion compatible
e Posic Entrada Nota 2) | | Software de configuracion
100 W 200 W 400 W | | Posiciona- | | Impulso || directa ;
miento de req | | Sinerono {1 LEC-MR-SETUP221
l’/-,:!
I Hasta
7 puntos

ﬂ g Q| Q00| O O o
i |: iillI ‘1"“'-
LECSA

(Modelo de entrada de pulsos/
Modelo de posicionamiento)

Modelo incremental

LECSB

Hasta CC-Link
255 puntos Ver. 1.10

Q 0(0| O o o

(e)
et
=
o
(2]
Qo
©
o
(V]
T
O
=

LECSC
(Modelo de entrada directa CC-Link)

-

SSCNET Ill

Q0 O O O
LECSS

(Modelo SSCNET i)

Compatible con la red del controlador del sistema
de servoaccionamiento de Mitsubishi Electric.

Nota 1) Para el modelo de posicionamiento, los ajustes deben modificarse para usar los valores maximos de regulacion.
Se requiere la configuracién del software (Configurador MR) LEC-MR-SETUP221.
Nota 2) Disponible cuando el controlador de movimiento de Mitsubishi se usa para el equipo maestro.

SMVC Caracteristicas 12
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Serie LEY

Driver de servomotor AC Serie LECS]

Ajuste del servo usando el ajuste automatico de ganancia

Funcion de filtro resonante automatica ! Tiempo !
© 1 de - © .
« Controla la diferencia de movimiento g ! fijacion | g uTiempo
entre el valor ajustado y el movimiento % i E } % iide
real > ) ' > ufijacion
1 é I: .
Tiempo Tiempo

Funcion de control de amortiguacion automatica

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

Con funcioén de ajuste de visualizacion

Botdn de ajuste instantaneo Tl Display

AUTO =
Monitor de visualizaci()
parametro, alarma

CNP1

Ajuste instantaneo del servo\-o

Display = l
Monitor de visualizacion, - | : Ajustes

arametro, alarma )
P Control de los ajustes de los

parametros, visualizacion del
monitor, etc. usando los pulsadores

Ajustes

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

L3

N
(con la cubierta frontal abierta)

LECSB

Display

Muestra el estado de comunicacion \

con el controlador, la alarma y el n®

Display

comunicacion con el

de tabla de puntos. controlador y la alarma.
. Ajustes =
Ajustes
Interruptores para seleccionar s ~ A
Controla la velocidad en baudios, e

) ) el eje y para cambiar a . )
el nimero de estacién y el nimero (con la cubierta frontal abierta) ) ) (con la cubierta frontal abierta)
. LECSC funcionamiento de prueba. LECSS
de estaciones ocupadas.

Caracteristicas 13
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Actuadores eléctricos

Diseno del sistema )

Compatible con encoder incremental Serie LECSA suministrado por el cliente © Opcional
(Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento) A_Iimt-;ntacién del Software de configuracién
Suministrado por el cliente s mggde e (MR Configurator™)
P alimentacion del Driver Ref.: LEC-MR-SETUP221E

circuito principal

Alimentacion (accesorio)

Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) i LESAS1
200 a 230 VAC (50/60 Hz) T e
L) = : (o YT Pégina 126 | '
. e —
OOpcional . = de alimentacion del PC
Regeneracion opcional [® ™ ™ ™= = = circuito de control « Pida el cable USB (ref.:
Ref.: LEC-MR-RB-[] (accesorio) LEC-MR-J3USB) por separado

para usar este software

‘Cable del motor
Cable estandar Cable robético i D,_—'—.Cable UsB
LE-CSM-SCO LE-CSM-RCO ® Ref.: LEC-MR-J3USB

@Cable de bloqueo

Cable estandar Cable robético

LE-CSB-SJJ LE-CSB-ROCI

O Opcional Pagina 132

Actuador eléctrico Conector E/S

Con vastago Modelo de véstago guia / LB
Serie LEY Modelo de motor en linea Ref.: LE-CSNA
serie LEYG _
g Suministrado por
- el cliente
PLC (Unidad de posicionamiento)
‘ [ Alimentacion
Cable de encoder para senales
Cable estandar | Cable robético E/S 24 VDC
LE-CSE-SJ LE-CSE-ROO
Compatible con encoder absoluto Serie LECSB Cable USB ©Opcional

(Modelo de entrada de pulsos)

Driver

Ref.: LEC-MR-J3USB

Software de configuracion L&l [EREE

(MR Configurator™)
Ref.: LEC-MR-SETUP221E

Conector de &5
alimentacion del
circuito principal
(accesorio)

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) N
-—@
©0pcional grallallcéaglca
Regeneracion opcional [*™ ™ ™= = === de monitor
Ref.: LEC-MR-RB-[] zZ—@
gomunicacion | . pida el cable USB (ref.:
LEC-MR-J3USB) por separado
‘Cabh del motor para usar este sc)>f’t)ware i
Cable estéandar Cable robético
LE-CSM-SCOJ LE-CSM-ROCI =i
@Cable de bloqueo alimentacion del (21 L IE
Cable estandar i Cable robético gg‘éggglgf control u (7
LE-CSB-SJ LE-CSB-RCC

© Opcional
Conector E/S
Ref.: LE-CSNB

Actuador eléctrico [FTRiL

Con vastago Modelo de vastago guia /

f

Serie LEY Modelo de motor en linea Conector del motor Suministrad
serie LEYG { (accesorio) Um"l“sllra t°
_ por el cliente
4 = :'-_, PLC (Unidad de posicionamiento)
"Q il > Alimentacion para
senales E/S
‘Cable de encoder 24 VDC
Cable estandar Cable robético Bateria (accesorio) Pégina 133
LE-CSE-SC | LE-CSE-ROO Ref.: (LEC-MR-J3BAT)
% S\NC Caracteristicas 14



Serie LEY

Diseno del sistema )

Compatible con encoder absoluto Serie LECSC .
(Modelo de entrada directa CC-Link) Driver

Conector de LMy
alimentacion del
circuito principal
(accesorio)

Cable USB [ZTEE:] © Opcional
Ref.: LEC-MR-J3USB

Suministrado por el cliente
Alimentaciéon

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

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

© Opcional EEA
Regeneracion opcional f ™= ™= ™= = = =u
Ref.: LEC-MR-RB-[]

Software de configuracion [EEFTREE]
(MR Configurator™)
Ref.: LEC-MR-SETUP221E

* <— @Comunicacién RS-422

|-

‘Cable del motor [ZFEREA

Cable estandar Cable robético Conector CC-Link
Conector de | Pag. 127]
LE-CSM-SC] LE-CSM-RCOJ alimentacion del (accesorio)
. Cable de bloqueo m circuito de control 2 l
Cable estandar Cable robético (accesorlo) " i
LE-CSB-S[1J LE-CSB-RCOJ

©Opcional [ZFEEA
Conector E/S
Ref.: LE-CSNA

Actuador eléctrico Pag. 90, 111
Con vastago Modelo de vastago guia / Conector

Serie LEY Modelo de motor en linea del motor

Serie LEYG { (accesorio)

Pag 127

Suministrado
por el cliente

PLC (Unidad maestra CC-Link)
J Alimentaci6n
Bateria (accesorio) [EETIREE] para sefales
‘ Cable de encoder [ZTREA Ref.: (LEC-MR-J3BAT) E/S 24 VDC
Cable estandar Cable robético
LE-CSE-S[10J LE-CSE-RCIJ
Compatible con encoder absoluto Serie LECSS Cable UsB ZEEA © Opcional

(Tipo SSCNET 11) Ref.: LEC-MR-J3USB

Software de configuracion
(MR Configurator™)

Ref.: LEC-MR-SETUP221E

Conector de .

alimentacion del Driver
circuito principal
(accesorio)

Suministrado por el cliente

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

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

©Opcional [ZTEEA

Regeneracion opcional
Ref.: LEC-MR-RB-[J

i ENENENBNgN »

s
6 _____ (©) Opcional | Pag. 132]
Cable del motor EZEREA i - _ Conector E/S
Cable estandar Cable robético 3 = ﬂef.: LE-CSNS
LE-CSM-SJ LE-CSM-RCOJ LConector de
® Cable de bloqueo [ZTREA alimentacion deI
Cable estandar Cable robético circuito de control

LE-CSB-SOO LE-CSB-RCO (accesorio) ===

Actuador eléctrico
Con vastago Modelo de véstago guia / ! . !
serie LEY Modelo de motor en linea Conector ©Opcional [ZFREA
serie LEYG del motor Cable éptico
accesorio .
> ; L SSCNET Il Suministrado
o Ref.: LE-CSS-[J porel
' & l cliente
i PLC (Unidad de posicionamiento/
. ’ f Controlador de movimiento)
N Edpet cre | Pag. 132] Bateria (accesorio) [ZFIREE] Alimentacion
Cable estandar Cable robético Ref.. (LEC-MR-J3BAT) para senales
LE-CSE-SCO LE-CSE-RCO E/S 24 VDC

Caracteristicas 15
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l________ SMCActuadoreseléctricos ]

Servomotor (24 VDC)

Modelo sin véstago

Accionamiento por correa
serie LEFB

Accionamiento por husillo a bolas
serie LEFS

Disponible modelo para sala limpia
p p p! %@

>

CAT.ES100-87

Accionamiento por husillo a bolas  Accionamiento por correa
serie LEFS serie LEFB '

Disponible modelo para sala limpia

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Tamafio Cargaméx. detrabajo, Carrera Tamafio Cargaméx. detrabajo| Carrera Tamafio Cargaméx. detrabajo | Carrera Tamafio Cargaméx. detrabajo, Carrera
[kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm]
16 10 Hasta 500 16 1 Hasta 1000 25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000
25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000 32 45 Hasta 800 32 15 Hasta 2500
32 45 Hasta 800 32 14 Hasta 2000 40 60 Hasta 1000 40 25 Hasta 3000
40 60 Hasta 1000

Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por

Accionamiento por correa

Vastago guia sin vastago

Accionamiento por correa

husillo a bolas
serie LEJS

CAT.ES100-104

serie LEJB

Serie LEL

CAT.ES100-101

serie LEL25M

serie LEL25L

serie LEJS serie LEJB Patin deslizante Rodamiento lineal a bolas
- | Cargamix detrabifo | Carrera - | Camédetabio | Carrera _|Cargaméx.detrabejo.  Carrera - (Cargamix.detrabajo)  Carrera
Tamano Tamano T Tamafio
kgl [mm] kgl [mm] M0 kgl | [mm] kel | [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Hasta 1000 25 5 Hasta 1000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Modelo basico
serie LEY

Modelo a prueba de polvo/goteo

CAT.ES100-83

Modelo de motor en linea
serie LEYCID

Modelo a prueba de polvo/goteo

Modelo de vastago

Modelo de vastago guia/
Modelo de motor en linea
serie LEYGLID

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Servomotor AC

Modelo basico
serie LEY

Modelo a prueba de polvo/goteo

serie LEY serie LEYG
T Fuerzadeempuje| Carrera T Fuerzade empuje| Carrera
[N] [mm] [N] [mm]
16 141 Hasta 300 16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 400 25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 500 32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 500 40 1058 Hasta 300

Modelo de motor en linea
serie LEYCID

Modelo a prueba de polvo/goteo

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de vastago guia/
Modelo de motor en linea
serie LEYGCID

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamaio Fuerzadeempuje| Carrera Tamafio Fuerzadeempuje| Carrera Tamafio Fuerzadeempuiel Carrera Tamafio Fuerzadeempuje| Carrera
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 Hasta 400 25 485 Hasta 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Hasta 500 32 736 Hasta 500 32 588 32 736
63 1910 Hasta 800
% SNC Caracteristicas 16



Modelo compacto serie LES

Modelo basico / Tipo R
serie LESCIR

 ——
o S0
El=

CAT.ES100-78

Tamafio (Carga méx. de trabajo Carrera
[kal [mm]
8 1 30, 50, 75
30, 50
1 )
6 8 75,100
30, 50, 75
% 5 100, 125, 150

Miniatura

Modelo de vastago
serie LEPY

Model
Serie

-y

2

Mesa sin vastago

Modelo de alta rigidez serie LESH

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESCIL

Modelo basico / Tipo R
serie LESHCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESHCIL

Modelo de motor en linea

Modelo de motor en linea Careamé -
- |Cargaméx. derabajo. Carrera ;

serie LESCID Tamafio [kal m] serie LESHCID

8 2 50, 75

16 6 50, 100

50, 100
2 )
5 o 150

Mesa giratoria

Modelo basico Modelo de gran precision
serie LER serie LERH

lo de mesa de deslizamiento
LEPS

--

CAT.ES100-77

A
serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamario Par de giro [N-m] |Velocidad max. [°/s]
- (Cargamdx.detrabsjo, ~ Carrera ~|Cargamdx. de rabajo| Carrera Bésico| Elevado par [Bésico| Elevado par
Tamafio Tamafio
[kal [mm] [ka] [mm] 10 | 0.2 0.3
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50, 75 10 2 50 50 6.6 10
Pinza (Motor paso a paso (servor24 voc)
Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 3 dedos
Serie LEHZ Con cubierta antipolvo Carrera larga serie LEHS
serie LEHZJ serie LEHF

Caracteristicas 17

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
| Fuerzamax. de amarre [N] |Carera/abos ados ___ [ Fuerza mix. de amate [N] Canera amboslados _ | Fuerza méx. |Carera/amhos lados | Fuerza méx. de amatte [N] Carera anbos ados

Tamafio Compacto| [mm] Tamafio gz o Compacto| [mm] Tamano| o amane N]|  [mm] Tamafio e eo Compacto| [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 55 3.5 4

16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12

32 130 — 22 Nota) ( ): Carrera larga

40 210 — 30

N



: Controlador/Driver )

Modelo programable
Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

serie LEC-G

Modelo programable
Para servomotor

serie LECA6

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

Ehem | 1.;1'
VY

F |
|

111

[N 5

et Bl

= i)

Modelo sin programacion
serie LECP1

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Controlador

Modelo de entrada de pulsos
serie LECPA

\2

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad gateway

Unidad gateway (GW) compatible con Bus de campo

o

J
-

Protocolos de buses de campo aplicables

CCink

Dem

—
EtherNet/IP=

Niimero méx. de controladores conectables

12

8

PIRIOJF] I
BJU5
5

12

Driver )
Driver de servomotor AC

Modelo de entrada de pulsos

Modelo de entrada de pulsos /
Modelo de posicionamiento
serie LECSA

(Modelo o

incremental) e %l

3
m

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

serie LECSB
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC

(100/200/400 W)

-

Modelo de entrada directa CC-Link

serie LECSC
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

O
g

Modelo SSCNET Il
serie LECSS
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 18



Actuador eléctrico LLLELXCNEEERLY Serie LEY

Fuerza | Cargade

Paso del |Repetitividad de Serie de

controladores

Modelo de motor superior/
paralelo

Modelo de motor
en linea

Modelo de motor
superior/paralelo

Cartaétz:t:ir‘l:sat;cas c[?:;ﬁ;a vet:t?cZTi[:g] Vﬁ:,?::/dsa]d tornillo |posicionamiento
38 | 2 |15a500| 10 |
LEY16[] |30a300| 74 | 4 | 8a250| 5 |
141 | 8 | 4a125| 25 |
122 | 8 |18a500| 12 |
LEY25[] |30a400| 238 | 16 | 9a250 | 6 |
LD 452 | 30 | 5a125| 3 |

a paso

(Servol24 VDC) 189 | 11 |24a500| 16 |
LEY32[] |30a500| 370 | 22 |12a250| 8 |

707 | 43 | 6a125 | 4 | +0.02

283 | 13 |24a300| 16 |©menos
LEY40[] |30as500| 553 | 27 |12a150| 8 |
1058 | 53 | 6a75 | 4 |
30 | 2 |15a500]| 10 |
LEY16JA |50a300/ 58 | 4 | 8a250| 5 |
Servomotor 111 | 8 | 4a125 | 25 |
(24 vDC) 35 | 3 |18as500| 12 |
LEY25[]A |50a400| 72 | 6 | 9a250| 6 |
130 | 12 | 5a125 | 3 |

Serie
LECP6

Serie
LECP1

Serie
LECPA

Serie
LECA6

Pag. 2

Caracteristicas

técnicas

Carrera
[mm]

Serie de
drivers

131 | 8 | 900 | 12 |
LEY250]S |30a400| 255 | 16 | 450 | 6 | Serie
485 | 30 | 225 | 3 | LECSA
157 (197)| 9 (12) | 1200 (1000) | 20 (16) Li‘g;s
” +0. .
Q Modelo de motor Servomotor AC | LEY32[1S | 302500 | 308 (385)| 19 (24)| 600 (500)| 10 8) | 5 menos| serie | 729 8
: en linea 588 (736)| 37 (46)| 300 (250)| 5 (4) | LECSC
521 | 19 | 1000 | 20 | Serie
LEY630IS | 100a800| 1012 | 38 | 500 | 10 | LECSS
1910 | 72 | 250 | 5 |
Los valores mostrados entre ( ): Modelo de motor en linea
Controlador/Driver LEC
Tension de Entrada/salida paralela N de puntos
Tipo Motor compatible alimentacién delpatronde [ Pagina
Motor paso a paso
LECPS | (servo/24 vDC) :
Modelo de 24 VDC 11 entradas 13 salidas
‘ entrada de datos +109% (Aislamiento del | (Aislamiento del 64
. v de paso Servomotor | — fotoacoplador) fotoacoplador)
LECP6 LECA6 LECA6| (24 vpo)
6 entrad 6 salid B
. entradas salidas
Modelo sin Motor paso a paso | 24 VDC o o
.. |LECP1 5 (Aislamiento del | (Aislamiento del 14
l programacion Bleus2e WD) L0 fotoacoplador) fotoacoplador)
5 entradas 9 salidas
Motor paso a paso
> Modelo de entredally’ = v o (Sewfm V‘BC) 2;‘1\(’)30 (Aislamiento del | (Aislamiento del —
| & de pulsos =27 | fotoacoplador) fotoacoplador)
LECP1 LECPA

Preliminares 1
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Variaciones de la serie

Actuador eléctrico BLLLELEEAEEECITIEN serie LEYG

Fuerza

Carga de

Paso del

Caracteristicas Carrera . .~ [Velocidad . Serie de
técnicas [mm)] de ma)ule vet:t?c:?[?(g] [mm/s] t[onr1nr|rI:<]> controladores
38 | 15 |15a500] 10 |
LEYG16[] | 30a200| 74 | 35 | 8a250| 5 |
141 | 75 | 4a125 | 25 |
122 | 7 |18a500| 12 | Serie
LECP6
LEYG25[1] | 30a300| 238 | 15 | 9a250| 6 |
Motor paso
apazo 452 | 29 | 5a125| 3 | gerie
LEYG32[1 | 30a300| 370 | 20 |12a250| 8 | Seri
erie
707 | 41 | 6at125| 4 | LECPA
283 | 11 |24a300| 16 |
LEYG40(] | 30a300| 553 | 25 |12a150| 8 |
Modelo de motor 1088 | 51 | 6a75 | 4 |
en linea 30 | 15 |15a500| 10 |
LEYG16[JA| 30a200| 58 | 35 | 8a250| 5 |
Servomotor 111 | 75 | 4a125 | 25 | Serie
(24 vDC) 35 | 2 |18as500| 12 | LECAG
LEYG25[1A| 30a300 | 72 | 5 | 9a250| 6 |
130 | 11 | 5a125| 3 |

P4g. 29

Caracteristicas Carrer

L)

técnicas

Modelo de vastago
guia

LEYG25[1S

30a 300

a

485

29

| 205

3 | 002

Servomotor AC

157 (197)

7 (10) | 1200 (1000) | 20 (16) | © menos

LEYG32[JS | 30a300

308 (385)

17 (22) | 600 (500) | 10 (8) |

588 (736)

35 (44) | 300 (250) | 5 (4) |

Serie de
drivers

Serie
LECSA
Serie
LECSB
Serie
LECSC
Serie
LECSS

Pag. 107

" Modelo de véastago guia /
Modelo de motor en linea

Driver LEC

Los valores mostrados entre ( ): Modelo de motor en linea

Tipo

Modelo de entrada
de impulsos
(Para encoder incremental)

LECSA

Modelo de entrada
de impulsos
(Para encoder absoluto)

LECSB

Modelo CC-Link
entrada directa
(Para encoder absoluto)

LECSC

Modelo SSCNET Ill
(Para encoder
absoluto)

LECSS

Motor compatible

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Tensiénde |  Entrada/salida paralela | N'depuntos
alimentacion L
6 entradas 4 salidas
(Aislamiento del | (Aislamiento del 7
fotoacoplador) fotoacoplador)
1002 10 entradas 6 salidas
(Aislamiento del | (Aislamiento del —
UGG fotoacoplador) fotoacoplador)
(50/60 Hz) P P
2002 4 entradas 3 salidas
230 VAC | (islamiento del | (Aislamiento del | 255
(50760 Hz) fotoacoplador) | fotoacoplador)
4 entradas 3 salidas
(Aislamiento del | (Aislamiento del =
fotoacoplador) | fotoacoplador)

del patrdnde | Pagina

Pég. 121

LECSC

LECSS

O
z
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Modelo motor paso a paso (Servo/24 vDC)/ I Modelo servomotor AC
Servomotor (24 vDC)

OModelo de vastago Serie LEY OModelo de vastago Serie LEY
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Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo de vastago

Serie LE \f

Modelo de motor "GN
superior/paralelo .

Caracteristicas a prueba de polvo/goteo (IP65) ||l Pag. 23

Serie LEY-X5

L

Modelo de motor P i I
superior b

Modelo de motor en linea

Modelo de vastago guia

Serie LEYG _

Modelo de motor
superior

Modelo de motor en linea

Controlador motor paso a paso/servomotor
Driver motor paso a paso

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

!
ol B
&

: m
-

O
:

Seleccién
del modelo

2|

LEY

LECA6 [ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC

LECP6

LEC-G

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

LEY

Servomotor AC

‘
LECSL] ‘ [ LEYG ”

Precauciones
especificas
del producto

{



Actuador eléctrico/con vastago Motor paso a paso (Servo/24 VDC) X Servomotor (24 VDC)
Serie LEY

Seleccion del modelo

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento
Confirme la carga de trabajo - velocidad. Confirme el tiemoo del cicl
(Traslado vertical) onfirme el tiempo det ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones [ ]
de func. * Masa de la pieza de trabajo: 4 [kg]  * Velocidad: 100 [mm/s]
* Aceleracion/Deceleracién: 3000 [mm/s?] @ 10
£
* Carrera: 200 [mm] = 8
r 5 Paso 2.5: LEY16C
* Condiciones de montaje de la pieza: Traslado vertical £
ascendente y descendente z 6
. ) g \
S Paso 5: LEY16B
@ Confirmacion de la carga de trabajo-velocidad <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical> % \ P e
aso . -
Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza de trabajo y de la velocidad conforme a la % 2
Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical. o \
El modelo LEY16B se selecciona temporalmente baséndose en la gréfica mostrada a la derecha. 0
0 100 200 300 400 500 600
* Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador. Velocidad [mm/s]

Para seleccionar el modelo final, consulte la carga de trabajo horizontal y las precauciones <Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical>
especificadas en "Caracteristicas técnicas" en la pag. 10y las precauciones en la pag. 44. (LEY16/Motor paso a paso)

Confirmacion del tiempo del ciclo

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente método de calculo. _ L
Tiempo de ciclo: e —
T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. E /
> | al a2
T=T1+T2+T3+T4]s]| e // \
o
®T1: 8
Tiempo de aceleracién y T3: El tiempo de deceleracion puede = N Tiempo
obtenerse de la siguiente ecuacion. [seg]
T1=V/ai[s]] [T3=V/a2]s]] T T2 T3 _|T4
®T2:

L : Carrera [mm] --- (Condiciones de funcionamiento)

El tiempo a velocidad constante puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. . . ) .
P P P 9 V : Velocidad [mm/s] -- (Condiciones de funcionamiento)

To - L-0.5V(T1+T3) [s] al : Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
Vv a2 : Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
® T4 T1: Tiempo de aceleracion [s]

El tiempo de estabilizacién varia en funcion de condiciones como el
tipo de motor, la carga y la posicién de entrada de los datos de
paso. Por ello, calcule el tiempo de fijacién con referencia al

Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta funcionando a

T4=0.2][s] velocidad constante.

T3: Tiempo de deceleracion [s]

Ejemplo de célculo Tiempo desde el inicio del funcionamiento
T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera: a velocidad constante hasta la parada
T1 = V/a1 = 100/3000 = 0.033 [s], T3 = V/a2 = 100/3000 = 0.033 [s] T4: Tiempo de estabilizacion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la posicion
To - L—-0.5V{(T1 + T3) _ 200 —0.5-100-(0.033 + 0.033) _ 197 [s]
\Y 100
T4=0.2[s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:
T=T1+T2+T3+T4=0.033 +1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY16B-200.
2 ZSNC



Seleccion del modelo Serie LEY

=
23
(8}
o E
»3
o
[a]
>
&
o>
Procedimiento de seleccion del control de empuje 3 ﬂ
Confirme el factor de ’ Confirme la fuerza ' Confirme la carga lateral ©
trabajo. de empuje. en el extremo del vastago. ] —
= El factor de trabajo es una relacién tomada en el momento en que puede seguir siendo empujada. %
=
Ejemplo de seleccién S|l
Condiciones Tipo d taje: Horizontal j Factor de trabajo: 20 [% Dispositivo: § E
de func. ipo de montaje: Horizontal (empuje) © Factor de trabajo: 20 [%] p : é —
* Peso del dispositivo: 0.2 [kg] * VVelocidad: 100 [mm/s] %
* Fuerza de empuje: 60 [N] ¢ Carrera: 200 [mm] A\ <4 Al
(o] e}
35
m Confirmacién del factor de trabajo <Tabla de conversion de Control de empuje Bm
fuerza de empuje-factor de trabajo> —1d
Seleccione la [Fuerza de empuije] a partir del factor de trabajo con c ﬁ
referencia a la Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo. 3 ’ (?
[%]
Ejemplo de seleccién g \ (&)
Basado en la siguiente tabla, H
eFactor de trabajo: 20 [%)] Tiempo
Por tanto, el valor de ajuste de la fuerza de empuije sera del 70 [%). A -
< Tabla de conversidn fuerza de empuje-factor de trabajo> ?5
(LEY16/Motor paso a paso) w
Valor de ajuste de la [Factor de trabajo Tiempo de empuje Factor de trabajo = A/B x 100 [%] -l
fuerza de empuije [%)] (%) continuo (min) I
40 o menos 100 — <
50 70 12 %
70 20 1.3 160 \ \ hr
85 15 0.8 140 Paso ‘2.5: LE‘Y1 6C v |
« El [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de paso introducidos en el controlador. 120 Paso 5: LEY16B E ——
* [Tiempo de empuje continuo] es el tiempo que se puede mantener el actuador en empuije continuo. . ‘ 1
Z 100 [- Paso 10: LEY16A :
5 aNEE
. 'Ve . 7 g 'Ve E 80
m Confirmacion de la fuerza de empuje <Grafica de conversion de fuerza> 3 60 /\ o E
Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuje y a partir de la 0 P i |
fuerza de empuije conforme a la Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical. /// M
. g 20 — i Q
Ejemplo de seleccion 1 H <
. ™ 0 1 S
Basandose gn la grafica mostrada a la Qerecha. 0  20% 40% 60% 80% 100%| |8 ——
® Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 70 [%] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Mot S
® Fuerza de empuje: 60 [N - o @
pule: ¢ NI <Gréfica de conversién de fuerza> | Méx- 85%] |
Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEY16B .
(LEY16/Motor paso a paso) )
. . . Nota) Valores de ajuste para el controlador. E
Confirmacion de la carga lateral en el extremo del vastago _
<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago> | = 100
Confirme la carga lateral admisible en el extremo del vastago del actuador: LEY160, %
que ha sido seleccionada temporalmente conforme a la Gréfica de carga lateral 8 ~ o —
admisible en el extremo del vastago. § ]
Ejemplo de seleccion § LEY320J N
Basandose en la gréfica mostrada a la derecha. 2 10 = 8
® Peso del dispositivo: 0.2 [kg] = 2 [N] § < i — -l
® Dado que la carrera del producto es de 200 [mm], la carga lateral se encuentra en el 2 \\:\ LEY250] —
rango admisible. = 8,0
S ~~— LEY1e 8 83
. . . . . i g £
Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY16B-200. 5 o 10 200 00 400 500 00| [E35
3 Carrera [mm] Q%o

<Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>

SvVC 8

O



Serie LEY

Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEY16 LEY16
ke o
% 8 Paso 2.5: LEY16C % 8 Paso 2.5: LEY16AC
£\ g
2 g
o © o ©
% \ % Paso 5: LEY16AB
= 4 Paso 5: LEY16I'=“ = 4 = h
() [0}
el o
% 5 Paso 10: LEY16A % 5 Paso 10: LEY16AA
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY25 LEY25
35 14 I I
3 3 Paso 3: LEY25AC
< 30 —\ Paso 3: LEY25C = 12
[ []
£ 25 £ 10
3 | g
o 20 o, 8
S 16 _\_\ Paso 6: LEY25B g Paso 6: LEY25AB
g L\ | E
< 12 \ Paso 12: LEY25A < 4 Paso 12: LEY25AA
S 5 \\\ S 2
0 \\\ — .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY32 Carga lateral admisible en el
50 extremo del vastago (Guia)
D 43 Paso 4: LEY32C
= o) = 100
g \ =
g 30 2
o 3
g » \ Paso 8: LEY32B 2 LEY32[ /4001 ——
§ - \ 3 10 E—
s 11 | \___|Paso 16: LEY32A 5 —
2 10 N 2 ~
< 2 | EY25(]
O £ Iy
0 ~ [T s ]
0 100 200 300 400 500 600 = LEY160] \“
. g 1 L
Velocidad [mm/s] S o 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]
LEY40
[Carrera] F
60 T = [Carrera del producto] + [Distancia desde ) )
= 53 Paso 4: LEY40C el extremo del vastago hasta el centro de l Pieza de trabajo
2 50 |\ gravedad de la pieza de trabajo]
= B
£ Centro d
£ S ||
S 30 Paso 8: LEY40B
g 27
@ 20
= \ N\ Paso 16: LEY40A
g 13 \ AN
5 10
S 1IN
0
0 100 200 300 400

Velocidad [mm/s]




Grafica de conversion de fuerza (Guia)

Seleccion del modelo Serie LE Y

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEY16 LEY16
ool o e 120 Paso 2.5: LEY16AC
140 Paso 2.5: LEY16C ; 100 as0 &5 L
120 Paso 5: LEY16B ! r Paso 5: LEY16AB !
Z 100} . : Z 80 % '
T | Paso 10: LEY16A | < . o - Paso 10: LEY16AA,_ !
§ oo = f e -
3 60 i g L L )/ |
L : [T 40 — :
— —— I N
20 [ [ — ; [ —T :
0 ) 0 s s s s s s L )
10 20 30 40 50 60 70 80 ()90 20 30 40 50 60 70 80 90 (]100
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]"| Max. 85% Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]* | Max. 95%

Temperatura ambiente | Valor de ajuste de la uerza de empuie [%]]  Factor de trabajo [%] | Tiempo de empue confinuo [minutos] [ Temperatura ambiente [Valor de &juste de a fuerza e empue )] Factor de trabajo [%] | Tiempo de empue confinuo [minutos]]
25°C 0 menos 85 0 menos 100 — [40°C o menos| 95 0 menos | 100 — |
40 o menos 100 —
. 50 70 12 LEY25
T 70 20 1.3
- 140
85 15 0.8 I | Paso3:LEY25AC | .
120 +
LEY25 ool Paso 6: LEY25AB =1
500 : : z | Paso 12: LEY25AA N
» Paso 3: LEY25C |_- g 80f ]
400 g 60 .
_ | Paso 6: LEYZ% ( ! D ' )( i
40 T
£ 300 {Paso 12: LEY25A : [ — =
N r < L 20 :
(0] r 1
=] 200 + 0 \
= » //‘L)' 20 30 40 50 60 70 80 90 () 100
100 — L Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]* | Max. 95%
» L —— | < Max. 65% : : : . : —
0 H ( Temperatura ambiente [ Velorde ause de lafuerza de empue 4] Factor de trabajo [%] [ Tiempo de empuie confinuo [minuts]
10 20 30 40 50 60 70 80 90 [40°Comenos|  950menos | 100 — |
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]*
[Temperaturaambieme[Valorde a]ustedelafuerzadeempuje[%][ Factor de trabajo [%] [Tiempodeempujecontinuo [minutos]] <Fuerza de em puje y umbrales> sin carga
[40°Comenos| 650menos | 100 [ — | Velocidad | Fuerza de empuje Velocidad | Fuerza de empuje
Modelo | de empuje | (Valordeentrada || Modelo | de empuje | (Valor de entrada
LEY32 [mm/s] de ajustes) [mm/s] de ajustes)
800 : : : 1ad4 | 30%a85% 1ad | 40%a95%
700 | ‘ Paso 4: LEY32C > LEY16[]| 5a20 | 35%a85% ||LEY16[JA| 5220 | 60% a95%
| Paso 8: LEY32B ' 21250 | 60%a85% 21a50 | 80%a 95%
= %00F S Ay iy : 1a4 | 20%a65% 1a4 | 40%a95%
= 200 : : LEY25(]| 5a20 |35%a65% ||LEY250JA| 5a20 | 60%a95%
g 400 [ - 21a35 | 50% a 65% 21a35 | 80% a 95%
L 300 )< i 1a4 | 20%2a85% | Nota) Para la carga vertical (hacia
200 — —— LEY32[]| 5220 |35%a85% arriba), la fuerza de empuje
100 [ | H 21a30 | 60% a 85% (méaxima) debe ajustarse tal
ol = | g 1a4 20% a 65% como se muestra a continuacién
10 20 30 40 50 60 70 80 ()90 LEY40[]| 5a20 | 35%a65% gog'u‘:Snggg’zec‘t‘fggalg"l'r'ff:ﬁ
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]" | Max. 85% 21a30 | 50% a 65% a la mostrada a continuacion.
LEY40
1100 Modelo | LEY16[] | LEY25[] | LEY32(] | LEY40[] |LEY16[JA | LEY25[1A
1000 | Paso 4: LEY40C = Paso AIBIC/IAIBIC/IA|BIC|/A|B|C/A|B|C|A|B|C
900 —Paso 8: LEY40B |~ 0 Cargade trabajo [kgl] 1 |1.5 3 [25] 5 [10[45] 9 [18] 7 [14[28] 1 |15 3 [12]|25(5
— 800r¢ } } } S - Fuerza de empuje]  85% 65% 85% 65% 95% 95%
Z. 700 -Paso 16: LEY40A :
T 600 : . s - .
& 500 . Precision antigiro del vastago
> r / ! — —
T 400} ;
288 . | — Tamafio | Precision antigiro 6
1
100 | < Méx. 65% | +0 16 +1.1°
oL— : : : : ! : : 0 25 +0.8°
10 20 30 40 50 60 70 80 90 32
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]* 20 +0.7°
Teriperaturaambiente Valor de ajuste de [a fuerza de empuie %] Factor de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [minutos] # Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se pueda aplicar un par de
25°C 0 menos 85 0 menos 100 — giro sobre el véstago.
40°C 65 o menos 100 — Esto puede provocar deformacién de la guia antigiro, respuestas anémalas
85 50 15 del detector magnético, holgura en la guia interna o un aumento de la

* Valores de ajuste para el controlador.

resistencia al deslizamiento.

5

o
S°
2 ag)
89
o E
T =
GRS

LEYG

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ‘
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Servomotor AC \
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Actuador eléctrico con vastago
Serie L E Y- X 5 Caracterfsticas a prueba de polvo/goteo (IP65)

Seleccion del modelo 4
Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical (Guia) Q% G

-

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEY25([] LEY25ALC]
15
30
2 Paso 3: LEY25C = Paso 3: LEY25AC
8 8
= £ 10
¢ 5 2
o 9
3 . 38
g Paso 6: LEY258 € Paso 6: LEY25AB
3 3 =5
g 10 \ S
8 \ 8 Paso 12: LEY25AA
Paso 12: LEY25A
. \‘\ | .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY32[]
50
T 40
X
= \Paso 4: LEY32C
.g
2 30
£
8 \ Paso 8: LEY32B
= 20 ™
3
% \
8 10
| Paso 16: LEY32A
. — |
0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s]

Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago (Guia)

= 100

[T

=X [Carera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo
;% del vastago hasta el centro de gravedad de la pieza de trabajo]
>

g l F Pieza de trabajo

o

£ LEY32[]

[0

% Za Centro de gravedad

2 LEY25[]

K]

£

o

[

s

K3

81

% 0 100 200 300 400 500 600

8 Carrera [mm]
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Grafica de conversion de fuerza

Seleccion del modelo Serie LEY'X5

Caracteristicas a prueba de palvolgoteo (IP65)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEY25 LEY25
500 140 T ]
Paso 3: LEY25C . I Paso 3: LEY25AC, |
400 \//: 120 T N
Paso 6: LEY25B ! ool e il s |
L , | 1
_ Paso 12: LEY25A] : _ Paso 12: LEY25AA < :
Z 300 i Z g 1
= ' = 1
© ' «
N N t L—
g / b T M :
£ 200 / . 2 > )( :
1 r 1
// \/ ' 40 e /‘:
100 — /' i A// :
1 — 20 +
[+ 1 <" Méx.: 65% I — :
oL . . . . \ i \ \ oL . . . . . \ \ H
10 20 30 40 50 60 70 80 90 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje™ [%)] Valor de ajuste de la fuerza de empuje* [%] |Max.: 95%
Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje continuo Temperatura Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje continuo
ambiente fuerza de empuje [%] [%] [minutos] ambiente fuerza de empuje™ [%] [%] [minutos]

40°C o menos

65 menos

100

40°C o menos

95 0 menos

100

<Fuerza de empuje y umbrales de activacion> sin carga
Velocidad de | Fuerza de empuje Velocidad de | Fuerza de empuje
ezl empuje [mm/s]|(Valorde enfrada de austes) e lempuje [mmy/s]| (Valorde enfrada de juses)
1ad4 |20% a65% 1a4d4 | 40%a95%
LEY25[1| 5a20 |35%a65% ||[LEY25(JA| 5a20 | 60% a95%
21a35 | 50% a 65% 21a35 | 80% a 95%
1ad |20% a85%
LEY32[1| 5a20 |35%a85%
21a30 | 60% a85%

LEY32
800 T T T
i Paso 4: LEY32C
700 % % :
r Paso 8: LEY32B y i
600 T L L
[ Paso 16: LEY32A :
— 500 '
Z > .
I 1
8 400 ;
[} L L —1
> 1
% 300 P >/ :
200 > —
r / V/ 1
100 S !
I // |
ol . " " " " : : H
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje* [%] |Max.: 85%
Temperatura | Valor de ajuste de la fuerza | Factor de trabajo | Tiempo de empuje continuo
ambiente de empuje™ [%) [%] [minutos]
25°C 0 menos 85 0 menos 100 —
40°C 65 0 menos 100 —
85 50 15

Nota) Para la carga vertical (hacia arriba), la fuerza de empuje (maxima) debe
ajustarse tal como se muestra a continuacién y el dispositivo debe utilizarse
con una carga de trabajo inferior a la mostrada a continuacion.

Modelo | LEY25[] | LEY32[] |LEY25[]A
Paso |[A|B|C|A|B|C|A|B|C

Cagadetabap kgl 2.5| 5 |10]4.5] 9 |18]1.2]|25]| 5

Fuerzade empujj 65% 85% 95%

= Valores de ajuste para el controlador.
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Actuador eléctrico con vastago

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEY

LEY16, 25, 32, 40

Forma de pedido

Servomotor (24 VDC)

C€ N

LEY

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9 Tipo de motor

16 0 1/6P |1
©000 6000 00 0 & o

/\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad EMC ha sido
comprobada  combinando  los
actuadores eléctricos de la serie LEY
con los controladores de la serie
LEC. La conformidad
electromagnética 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
EMC 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 EMC
de la maquinaria y del equipo como
un conjunto.

(@ Para la  especificacion  con
servomotor (24  VDC), la
conformidad EMC ha sido probada
instalando un kit de filtro de ruidos
(LEC-NFA). Véase el kit de filtro de
ruidos en la pag. 58. Consulte el
Manual de Funcionamiento de LECA
para la instalacién.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad

con el estandar UL, debera utilizarse

el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacién de
clase 2 compatible con UL1310.

Consulte las pags. 21y 22 para los detectores magnéticos.

16 — Modelo de montaje superior Simbolo Tt Tamano Controlador
25 R | Modelo en paraleloen o lado derecho LEY16|LEY25 |LEY32/40| compatible
32 L |Modelo en paralelo en el lado izquierdo LECP6
Mot
40 D Modelo en linea — (%2:\/%7;2 383?0 ( ([ [ LECP1
LECPA
Servomotor
A (24 VDC) ([ [ — LECA6
0 Paso [mm] e Carrera [mm]
Simbolo, LEY16 LEY25 |LEY32/40 30 30
A 10 12 16 a a
B 5 6 8 500 500
C 2.5 3 4 * Véase la tabla de carreras aplicables.
@ Opcion de motor o Rosca en extremo del vastago
— Sin opciones — | Rosca hembra en extremo del vastago
(o3 Con cubierta del motor M Rosca macho en extremo del vastago
B Con bloqueo (se incluye 1 tuerca del extremo del vastago).
w Con cubierta del motor y bloqueo
Nota) Si se selecciona “Con bloqueo” o "Con bloqueo y
cubierta del motor" para el modelo de montaje
superior y el modelo paralelo en el lado
derechol/izquierdo, el cuerpo del motor
sobresaldra del extremo del cuerpo para el
tamario 16 con carreras de 30 mm o inferiores.
Compruebe las interferencias con las piezas de
trabajo antes de seleccionar un modelo.
Motor :‘7
= Tabla de carreras aplicables @Standard
Carrera [mm] Gama de carreras que
30 | 50 (100/150|200|250({300(350|400(450(500| se pueden fabricar
Modelo [mm]
LEY16 o &6 6 &6 &6 6 &6 —  —  —  — 10 a 300
LEY25 ® &6 6 &6 &6 6 &6 &6 & — | — 15 a 400
LEY32/40 © © & & & & & o o o o 20 a 500

+ Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.

\_

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~______eoeee T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEY16B-100
(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
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

P
(o)
53
89
o E
_IA 33
5}
[a]
>
&
3 >
S
/ ’ 3 =
Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor: | &
Superior/Paralelo En linea 2
-
S
s}
=
@ Montaje*" @ Tipo de cable del actuador:! @ Longitud del cable del actuador [m] |& o
- " >
) ' Posicion de mortee del motor — Sin cable — Sin cable s>
Simbolo Tipo . e ar? g f11}
Paralelo|En linea S Cable estandar 1 15 5|4
— | Talacros roscados en ambos extremos (estincar? | @ | @ R Cable robdtico (cable flexible) 3 3 g
U | Roscado enla parte inferior del cuerpo| @ [ J 1 En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5 g
L Soporte o . estandar. Para usar las piezas mdviles, 8 8* |2
- 2 seleccione el cable robético. =
F Brida delantera’ L ° %2 Sélo disponible para el motor de tipo "Motor A 10 ©©
G Brida trasera™ o4 | — paso a paso". B 15 <0
D | Fijacién oscilante hembra*?| @ | — Cc 20* 88
#1 La fijacién de montaje se envia de fabrica, * Bajo demanda (sélo. cable robético) ] |
pero sin instalar. Véanse las especificaciones Nota 5) de la pag. 10.
*2 Para montaje con voladizo horizontal con brida
delantera, brida trasera y extremos roscados use el m Modelo de controlador:! @ Longitud del cable E/S [m]*! (?
actuador dentro del siguiente rango de carreras. — Sin controlador — -
+LEY25: 200 0 menos Sin cable 8
-LEY32/40: 100 0 menos 6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 _
#3 Para el montaje con fijacién oscilante 6P |(Modelo de entrada de datos de paso)| pNP 3 3*2
hembra, use el actuador dentro del siguiente iN LECP1+2 NPN 5 5*2
limite d(_e carrera. 1P |(Modelo sin programacion) | pnp #1 Si se selecciona "Sin controlador" en el modelo de E
-LEY16: 100 0 menos AN LECPA*2 NPN controlador, el cable E/S no estéa incluido. Consulte O
"LEY25: 200 0 menos la pagina 58 (LECP6/LECAS) o la pagina 71 (LECP1) | LU
"LEY32/40: 200 0 menos AP _ | (Modelo de entrada de pulsos) | PNP o la pagina 78 (LECPA) si se requiere el cable E/S. =l
*4 La brida trasera no esta disponible para LEY32/40. *1 Para los detalles de los controladores y los %2 Cuando se seleccione "Modelo de entrada de  |———
motores compatibles, consulte a continuacion los impulsos” para el modelo de <
controladores compatibles. o controlador/accionador, la entrada de impulsos se o
*2 Solo disponible para el motor de tipo *Motor paso puede usar tnicamente con diferencial. Los cables 3
apaso. de 1.5 m sélo se pueden usar con colector abierto. w
-l
@ Montaje del controlador ——
— Montaje con tornillo
D Montaje en rail DIN*!
+1 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por separado. >=
Controladores compatibles H
Modelo de Modelo de Modelo sin Modelo de entrada de pulsos
entrada de entrada programacion e
datos de de datos 8
paso de paso P
o
=
[
Tipo @
O
>=
17]
-
s 1
Serie LECP6 LECA6 LECP1 0
Capaz de ajustar el funciona- L o 7))
Entrada de valores miento sin usar un PC ni una Operacion por senales o
Caracteristicas 5 o
Controlador estandar consola de programacién de pulso I'_IlJ
. Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso P —
M I U
LD (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC) 2. o
585
N2 méaximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos ‘ — % % 8
o5
Tension de alimentacién 24 VDC g §§
Pagina de referencia Pagina 50 Pagina 50 | Pagina 65 | Pagina 72 —
Y
ZSNC 9



Serie LEY

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEY16 LEY25 LEY32 LEY40
30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 | 30, 50, 100, 150, 200, 250 | 30, 50, 100, 150, 200, 250
Carrera [mm] Nota 1)
200, 250, 300 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
é Carga de izt (3000 [mm/s?]) 4 11 20 12 30 30 20 40 40 30 60 60
g trabajo (2000 [mm/s?]) 6 17 30 18 50 50 30 60 60 — — —
& |[[kgIN°t2 2 Yerical |(3000 [mm/s?]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43 13 27 53
E Fuerza de empuje [N]Nota3)4)5)| 14238 | 27a74 |51a141|63a122 |126a238 | 2322452 | 80a 189 | 1562370 | 296a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 | 562 a 1058
& |Velocidad [mm/s]Nota 5) 152500 | 82250 | 42125 | 18a500 | 92250 | 52125 | 24a500 | 122250 | 62125 | 242300 | 12a150 | 6a75
2 | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
‘§ Velocidad de empuje [mm/s]\ota6) 50 0 menos [ 35 0 menos [ 30 0 menos [ 30 0 menos
& |Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
£ [Paso del tornillo [mm] 10 [ 5 [ 25 | 12 [ 6 [ 3 | 16 | 8 | 4 [ 16 ] 8 | 4
E Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?) Nela7) 50/20
g Tipo de actuacién Husillo a bolas + Correa (LEY)/Husillo a bolas (LEYCID)
& |Tipo de guiado Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Dimensiones del motor 128 )42 [ [156.4 [ [156.4

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 8) 23 40 50 50
Consumo de energia en reposo durante ! funcionamiento W] 9 16 15 48 48

Consumo de energia méx. momentanea [W] V02 10) 43 48 104 106
Tipo Nota 11) Modelo de funcionamiento no magnetizante

Fuerza de retencién [N] 20 | 39 [ 78 78 | 157 [ 294 | 108 | 216 [ 421 [ 127 | 265 | 519
Consumo de energia [W] Nota 12) 2.9 5 5 5
Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: El valor méximo de la carga de trabajo para la operacién de posicionamiento. Para la operacion de empuije, la carga de trabajo maxima es igual a
la "Carga de trabajo vertical". Para soportar la carga es necesaria una guia externa. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales dependeran del
estado de la guia externa.

Vertical: La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Seleccion del modelo" en la pagina 2.
Las cifras mostradas entre ( ) son los valores maximos de aceleracioén/deceleracion.
Ajuste estos valores a 3000 [mm/s?] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuje es del +20% (fondo de escala).

Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de 35% a 85% para el modelo LEY16[], de 35% a 65% para el modelo LEY25[], de 35% a 85% para el
modelo LEY32[], y de 35% a 65% para el modelo LEY40[]. La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo" pueden variar en funcién del valor de ajuste.
Compruebe la "Seleccién del modelo” en la pagina 3.

Nota 5) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable supera los 5 m,
disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (A 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 6) Es la velocidad de empuje admisible. Cuando realice un trabajo de empuje y traslado, utilice la menor carga vertical posible.

Nota 7) 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 direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 9) 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. Excepto durante la operacion de empuje.

Nota 10) 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 11) Unicamente con bloqueo.

Nota 12) Para un actuador con bloqueo, afada el consumo de energia para el bloqueo.

Tipo de motor

Caracteristicas técnicas il P
de uncat s bogueo | Caracteristicas eléctricas
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Caracteristicas técnicas

Electric Actuator/Rod Type Serie LE Y

Servomotor (24 VDC)
Modelo LEY16A LEY25A
Carrera [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200
5 200, 250, 300 250, 300, 350, 400
T |Cargade lym|(3000 [mmis?)| 3 6 12 7 15 30
2 [[kg] 22 |Verial| (3000 [mim/s?) 2 4 8 3 6 12
; Fuerza de empuje [N] V2% 4| 16230 | 30a58 | 57a111 | 18a35 | 37a72 | 66a130
g Velocidad [mm/s] 15a500 | 8a250 | 4a125 | 18a500 | 9a250 | 5a125
S | Aceleracion/deceleracion max. [mmis?] 3000
'S | Velocidad de empuje [mmis] "2 50 0 menos [ 35 0 menos
;3 Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
8 [Paso del tornillo [mm] | 10 5 [ 25 [ 12 | 6 | 3
:g Resist. aimpactosivibraciones m/s?] \0126) 50/20
% Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEY[)/Husillo a bolas (LEY[ID)
g Tipo de guiado Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
o 5a40

Rango de temp. de trabajo [°C]

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Dimensiones del motor 128

42

Potencia Motor [W] 30

36

Tipo de motor

Servo motor (24 VDC)

Encoder

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z

Tensiéon nominal [V]

24 VDC +£10%

Caracteristicas eléctricas

Consumo de energia [W] Nota7) 40 86
g",”uf,‘é?;‘,’,frﬁ,i?ﬁﬁ'&f Ho{?tgoso durane 4 (Horizontal)/6 (Vertical) 4 (Horizontal)/12 (Vertical)
Consumo de energia max. momentanga [W] o2¢) 59 96

Tipo Nota 10)

Modelo de funcionamiento no magnetizante

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son
ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: El valor maximo de la carga de trabajo para la
operacion de posicionamiento. Para la operacion de empuje,
la carga de trabajo méxima es igual a la "Carga de trabajo
vertical". Para soportar la carga es necesaria una guia
externa. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales
dependeran del estado de la guia externa.

Vertical: Compruebe la "Seleccion del modelo" en la pagina 2.
Las cifras mostradas entre ( ) son los valores maximos de
aceleracion/deceleracion.

Ajuste estos valores a 3000 [mm/s?] como méaximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuje es del +20% (fondo de
escala).

Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de 50% a
95% para el modelo LEY16ALJ, de 50% a 95% para el modelo
LEY25AL. La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo"
pueden variar en funcion del valor de ajuste. Compruebe la
"Seleccion del modelo" en la pagina 3.

Nota 5) Es la velocidad de empuje admisible. Cuando realice un
trabajo de empuie y traslado, utilice la menor carga vertical
posible.

Nota 6) Resistencia a impactos. Supera la prueba de impacto tanto en
direccion 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
direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La
prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 7) El consumo de energia (incluyendo el controlador)
corresponde al momento en el que el actuador esta
funcionando.

Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento
(incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que
el actuador esta detenido en la posicién de ajuste, excepto
durante la operacién de empuje.

Nota 9) El consumo maximo de energia momenténea (incluyendo el
controlador) corresponde al momento en el que el actuador

2; Fuerza de retencién [N] 20 [ 39 [ 78 78 [ 157 [ 294 esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la
<3| Consumo de energia [W] Noa 1) 29 5 seleccion del suministro eléctrico.
gg — n Nota 10) Unicamente con bloqueo.
8| Tensién nominal [V] 24 VDC £10% Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia
para el bloqueo.
Peso
Peso / Motor en paralelo
Serie LEY16 LEY25 LEY32
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Producto | Motor pasoapaso | 0.58 | 0.62 [ 0.73 | 0.87 [ 0.98 | 1.09 [ 1.20 | 1.18 [1.25 | 1.42 [ 1.68 | 1.86 [ 2.03 | 2.21 [ 2.38 | 2.56 [ 2.09 | 2.20 [ 249 | 2.77 [ 3.17 | 3.46 [ 3.74 | 4.03 [ 4.32 | 4.60 [ 4.89
Peso [kg] l Servomotor | 0.58]0.62]0.73|0.87 098 [1.09 (120114121138 |164[182[199]217|234(282| — | — | — | — | —|—| —|—|—|—1|—
Serie LEY40
Carrera [mm)] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Producto | Motor pasoapaso | 2.39 | 2.50 [ 2.79 | 3.07 [ 347 | 3.76 [ 4.04 | 4.33 [ 4.62 | 4.90 [ 5.19
Pesolkg] | Servomotor | — | — [= | = [ =] =-[=]=-[=1=-[=
Peso / Motor en linea
Serie LEY16D LEY25D LEY32D
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 [ 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Producto [ Motor paso apaso | 0.58 | 0.62 | 0.73 | 0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 | 1.17 | 1.24 [ 1.41 | 1.67 | 1.85 | 2.02 | 2.20 | 2.37 | 2.55 | 2.08 | 2.19 | 2.48 | 2.76 | 3.16 | 3.45 | 3.73 | 4.02 | 4.31 | 4.59 | 4.88
Pesolkg] | Servomotor | 0.58[0.62[0.73[0.87[098[1.09[1.20[1.13[120[1.37 [163[181[198[216[283[251 — [— [ [ -] —-[—=]—-1—
Serie LEY40D
Carrera [mm)] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Producto [ Motor paso apaso | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.06 | 3.46 | 3.75 | 4.03 | 4.32 | 4.61 [ 4.89 | 5.18
Pesolkg] | Servomotor | — | — [ = [ = [ =[=[=[=1=[=1=
Peso adicional kg]
Tamano 16 25 32
Bloqueo 0.12 | 0.26 | 0.53
Cubierta del motor 0.02 | 0.03 | 0.04
Rosca macho en Rosca macho 0.01 | 0.03 | 0.03
extremo del vastago | Tuerca 0.01 | 0.02 | 0.02
Soporte (2 conjuntos, incluye tornillos de montaje) | 0.06 | 0.08 | 0.14
Brida delantera (incluye tornillos de montaje
.  (incluye torn )| 913 | 017 | 0.20
Brida trasera (incluye tornillos de montaje)
Fijacién oscilante hembra (incluye eje, anillos
de retencion y tornillos de montaje) 0.08 | 0.16 [ 0.22
11
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Serie LEY

Diseno
L ) 16
|

M | montaj rior del motor: LEY .

odelo de montaje superior del moto 32 Modelo de motor en linea: LEYgg D
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Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Correa —

2 Husillo a bolas (eje)| Acero aleado 22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio

3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina/Acero aleado| 23 | Soporte de cojinete| Acero inoxidable

4 Embolo Aleacién de aluminio 24 | Junta del vastago NBR

5 | Vastago Acero inoxidable | Cromado duro anodizado 25 | Anillo de retencion | Acero para muelle

6 Culata anterior Aleacion de aluminio 26 | Motor —

7 Carcasa Aleacion de aluminio 27 | Cubierta del motor | Resina sintética | Solo "Con cubierta del motor"

8 Tope de giro POM 28 | Salida directa a cable | Resina sintética | Sélo "Con cubierta del motor"

9 Conector hembra  |Aceroal carbono de fécl mecanizacidr Niquelado 29 | Bloque del motor | Aleacion de aluminio Anodizado

10 | Eje conectado Acero al carbono de fécl mecanizacion Niguelado 30 | Adaptador del motor| Aleacion de aluminio | Anodizado/LEY16, 25 dnicamente

11 | Casquillo Bronce autolubricante 31 | Buje Aleacion de aluminio

12 | Tope elastico Uretano 32 | Arana NBR

13 | Rodamiento — 33 | Conect. hembra (Rosca macho) | Acero al carbono de fac mecanizacidr Niquelado

14 | Caja de retorno Fundicién de aluminio| Cromado trivalente 34 | Tuerca Acero aleado

15 | Placa de retorno Fundicién de aluminio| Cromado trivalente

16 | Iman — Repuestos (Sélo motor en paralelo)/Correa

17 | Soporte del anillo guia| Acero inoxidable | Carrera de 101 mm o mas Ne Tamano Ref. de pedido

18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o més 16 LE-D-2-1

19 | Polea para eje del tornillo | Aleacion de aluminio 21 25 LE-D-2-2

20 | Polea para motor | Aleacion de aluminio 32,40 LE-D-2-3

12 SVC
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

o
53
9o
3 E
L
. . . o
Dimensiones: Motor de motor superior/paralelo —
g
Cable del motor >
N
Motor paso Servomotor § e >=
a paso ; K LU
H=h |— | o — g —!
fezskszll © © % 8
sspasf| N o g
, \// | b
20 Cable del motor (2 x 95) © %
5 o
g g
4 x O1 profundidad W X < - =
efectiva de rosca R )
| - 2|0
= [ H profundidad N >
= = efectvaderoscaC |5 w
. . origen Nota 2) il g —I
Rango de funcionamiento — A > €
1 2] del véstago N2 ) | o [Final de carrera] ) I Y d 4 x O1 profundidad s
T — | efectivaderoscaR |
— e N—
..... _ %
— e ©o©
L W (m
| [RE— ' T TR 35
T N ———— — ) ﬁ +, (+
Y QAL i
M :,? Y K Motz —1d
S ‘ Carrera L B + Carrera M
Final de carrera A + Carrera EH (?
[Origen] Nota 3) Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo O
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. w
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen. -
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (CIK) varia dependiendo de los productos.
[mm] E
- |Rango de carrera Motor paso a paso | Servomotor (&)
Tamafio A B (C|D|EH| EV H J|K|{ L | M (0] R|IS| T [U| V Y
[mm] ! wlXx [w]x w
10a100 | 101 90.5
16 10 (16|34 | 34.3 | M5x08 |18 |14 | 105|255 | M4x07 | 7|35| 67.5(05|28 |61.8| 80.3|62.5 |81 225 |—
101 a 300 | 121 110.5 <
15a1 130.5 | 11
25 52100 11305 6 13|20 |44 | 455 |M8x1.25(|24 |17 | 14.5| 34 M5x08 | 8 (46| 92 |1 |42 |63.4| 854 |59.6|81.6|26.5 o
1012400 | 155.5 | 141 O
202100 | 1485|130 w
32 13[(25|51 | 56.5 | M8x1.25|31|22|18.5| 40 M6x1.0 | 10|60 (118 |1 |56.4|684| 954| — | — |34 =l
101 a 500 | 178.5 | 160
20a100 |148.5| 130 [ (
40 a 13|25 |51 | 56.5 | M8x125|31 |22 |18.5|40 M6x1.0 | 10|60 (118 |1 [56.4(904 (1174 — | — |34
101 a 500 | 178.5 | 160
16 16 >
o 25 25 1T}
Modelo en paralelo en el lado izquierdo del motor: LEY 32L Modelo en paralelo en el lado derecho del motor: LEY 32 R _,
40 40 |o
<
S
(] S—
€
o
2
®
O
S
17]
.|
©
e N—
@ []
@ © oo i o ®o @ 8
T2 > [mm] > T2 w
Tamafio| S1 | T2 | U
8,90
[
16 [(355| 67 | 0.5 E_gé
o=
25 |47 91 | 1 § § g
32,40 61 117 | 1 g 23
—

Nota) Cuando el motor se monta en paralelo, en el lado izquierdo o en el derecho, la ranura que hay en el lateral del detector magnético en el que se monta el motor queda oculta.

%SNC 13



Serie LEY

Dimensiones: Motor en linea

—— Cable del motor

Motor paso Servomotor o
a paso 53
IZ
o
88!&88 8 §
T [0
©
20 E H profundidad
= efectiva de rosca C
o
Cable del motor = 4% 01
Rango de funcionamiento Origen Nota 2) 2 x 85 i i
L del vastago Neta 1 2 7[Finalgde carrera] ( ) Profundidad efectiva R
|\ [ [) .
= -,
—_— — E H L
.r“ - [a] ]7h I 1 Py >
I oy - w
T——-- b H 5_ -, + +
i Y of
N
ov Carrera L B + Carrera w KN4
M
Final de carrera A + Carrera EH
[Origen] Neta 3) Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. S
Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) La direccién de la distancia entre caras en el extremo del vastago (CJK) varia dependiendo de los productos.
[mm]
| Rangode Motor paso) oo omotor
Tamarfo| carrera apaso B C | D |EH| EV H J K M O1 R | S T | U
[mm] A
10a100 | 166.3 | 167 92
16 10 16 | 34 34.3 M5 x 0.8 18 14 |10.5|255| M4x0.7 7 | 35 |355]| 0.5
101a300 | 186.3 | 187 112
15a100 | 195.4 | 191.6 | 1155
25 13 | 20 | 44 | 455 | M8x1.25 | 24 17 | 14534 M5 x 0.8 8 | 45 |465| 1.5
101 a400 | 220.4 | 216.6 | 140.5
20a100 | 216.9 —_ 128
32 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 |18.5|40 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 a 500 | 246.9 —_ 158
20a 100 | 238.9 = 128
40 13 | 25 | 51 56.5 | M8x1.25 | 31 22 |18.5|40 M6 x 1 10 | 60 |61 1
101 a 500 | 268.9 = 158
Rango de Motor paso|
Tamafo| carrera \' apaso L Y
[mm] w
10a 100
16 28 61.8 625 | 24
101 a 300
15a 100
25 42 63.4 59.6 | 26
101 a 400
20 a 100
32 56.4 | 68.4 — 32
101 a 500
20 a 100
40 56.4 | 90.4 — 32
101 a 500

14
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Dimensiones

Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

Modelo de motor superior/paralelo 16
Con cubierta del motor: LEY %g OOB-0OC

——— Cable del motor ——

Motor paso Servomotor

a paso

ggsxss2ll O
N

E.’.;Eﬂ

T

20

16
25

Con bloqueo: LEY:,‘2 OoB-OB

40

Cable del motor

Motor paso a paso
15 15

Servomotor

3

Cable de | |
bloqueo 3338

20

4

Cable del [[f=EH,
motor EHEFGH

20

20

40

Con cubierta del motor y bloqueo: LEY25IZ|EIB-E|W

Cable del motor

Motor paso a paso
15 15

Servomotor

20
6o )

Cable de | | ?
bloqueo 338

20

888
n

Cable del =2,
motor E“ﬁ”

T

20

20

A
o
0
(8}
ol
\ °l 8 [mm]
3
Cable del motor (2 x @5) T Tamafio| T2 | Xe
Xz K 16 | 75 | 83
/ N — 25 | 75 | 885
_ = 32 | 75| 985
g 40 | 7.5 | 1205
\ Material de la cubierta del motor:
[ Resina sintética
— |
D
|
Cable del motor
(2 x 95)
Cable de blogueo
(23.5)
o
o
<
n
8 2
8 [mm]
3 Tamaio Motor paso a paso| Servomotor
3 w|Xx|w]|x
§’ 16 | 1033 | 121.8 | 104.0 | 122.5
‘ J - 25 [ 10391259 | 1001 | 122.1
32 | 1114|1384 | — —
[:] i 40 | 1334|1604 | — | —
{
16 A
32
40
o o
& Cable de blogueo g
n
o ©39 - ol
a ©| o
[ [
o o
& | Cable del motor g
3| @X9  x, - 3 [mrm]
2 2
S ; S Tamao | T2 | X2
_ K 16 | 7.5 | 1245
g 25 | 7.5 | 129
\I 32 | 75 | 1415
[ 40 | 7.5 | 163.5
[ O
: )
|

O
g

15

l

Seleccién
del modelo

a(

LEY

LEYG

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

[

LECA6
LECP6

Servomotor AC

LECSL] H LEYG ” LEY H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

l

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEY

Dimensiones
Motor en linea 16 16
o5 A o5 A
Con cubierta del motor: LEY32DDB-I:]C Con bloqueo: LEY32D|:|B-|:IB
. 40 40
[

H' Y #'U'ﬁ

X2 L
A
[mm]
Tamafio Rango de carrera A T2 | Xo L | CV
16 Carrera 100 max. 169 75 | ess | 35 |43
Carrera 101 0 més, carrera 200 max. | 189 ' '
25 Carrera 100 max. 198.5 o lensl @ | zas
Carrera 101 0 més, carrera 400 max. | 223.5 ’ ’ :
32 Carrera 100 max. 220 25 | 735 | 60 | 685
Carrera 101 0 més, carrera 500 max. | 250 ' ' ’
40 Carrera 100 max. 242 o leesl s |ens
Carrera 101 0 més, carrera 500 max. | 272 ’ ’ .
16 A
. 25
Con cubierta del motor y bloqueo: LEY32DDB-DW
40
Cable de bloqueo (23.5)
. o
o [Te)
< 3\
s v 2 o
Qo Qo
8 8
[0} [0]
© kel
© r kel
3 =)
= Cable del motor 5
5 (2 x 25) 5 a1
- -
) iy [ \ L
= . %ﬁ; 3
——- - : o
' Xz L
A + Carrera
[mm]
Tamafio Rango de carrera A T2 | X2 L | CV
16 Carrera 100 max. 210.5
Carrera 101 0 més, carrera 200 max. | 230.5 7.5 | 108 | 35 |43
25 Carrera 100 max. 239
Carrera 101 0 mas, carrera 400 max. | 264 R RN N 2
32 Carrera 100 max. 263
Carrera 101 0 mas, carrera 500 max. | 293 7.5 |116:5| 60 | 685
40 Carrera 100 max. 285
Carrera 101 0o mas, carrera 500 max. | 315 i) O (G5

16

O

Cable del motor ———

Cable de bloqueo
Motor pasoa paso Servomotor (93.5)
15 15 " Cable del motor
(2 x 95)
Cable E} S 'F?? 8 ‘ §
de .
bloqueo Q )
Qo
E$E ©
cab|e 233282 8 g
del 32Ess 3
: kel
motor 2
20 2
o
|
]
: ]
{
! 2 VB
A
[mm]
Tanah Rando de carrera Motorpasoapaso‘Servomotor Motorpasoapaso‘ Servomotor
amafio g A VB
4 207.8 208.5
16 Carrera 100 max. : 103.3 104
Carrera 101 o més, carrera 200 méx.| 227.8 228.5
AX. 235.9 232.1
g5 [Carera 100 méx , 1039 | 100.1
Carrera 101 0 mas, carera 400 méx. |  260.9 257.1
4 259.9 —
32 Carrera 100 max. : 111.4 .
Carrera 101 0 més, carrera 500 méx.| 289.9 —
AX. 281.9 —
40 Carrera 100 max : 1334 .
Carrera 101 o mas, carera500max. |  311.9 —
16
. 25
Rosca macho en extremo del vastago: LEY 35 coB-L0M
C
40
=
= -l + Véanse mas detalles sobre la tuerca del
1 extremo vastago y la fijacién de montaje
Distancia entre en la pag. 19.
caras B1 H1 Nota) Consulte las precauciones [Uso] en
[ las pags. 45 y 46 cuando monte
- fijaciones terminales como horquillas
L2 o piezas de trabajo.
L1

[mm]

Tamaio| B1 | C1 | H1 | L1 | L2 MM

16 13 [12 5 |245|14 M8 x 1.25  * Lamedida Lt corresponde al momento
25 2 [205| 8 |38 235 | M14x15 en que la unidad se encuentra enla
: : . posicion de origen, es decir, a2 mm
32,40 22 |205| 8 [42.0|235| M14Xx1.5  gietem.

SvC



Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y

P
o
59
89
o E
»3
Dimensiones S
g
Roscado en la parte inferior del cuerpo 16 A Roscado en la parte inferior del cuerpo mm |3
. K<)
Motor superior/paralelo: LEY%g OOB-000U Tamario Ra"g["rger;?"e’a L |[MA|MB|MC|MD|MH ML |g E
n
6 x MO profundidad efectiva de rosca MR~ 4(Q 10a39 17 |23.5 40 8 -
©
XA H9 prof. XA 16 | 402100 |10.5| 15 |35.5| 32 |31 | 23 s
. 101 a 300 62 |46 60 %
0 ¢  © 9 15 a 39 24 |32 o
T 40 a 100 =]
= - 42 M — |=
- 25 [ 101a124 [14.5| 20 |46 29 g
i 125 a 200 59 (495 75 z g
MD Seccion XX 201 a 400 76 |58 Slw
- s 20 a 39 22 |36 N é -
32 40a 100 36 |43 | g
L |_MA ML -+ Carrera (MB) a0 | 1012124 [18.5] 25 |55 30 &
125 a 200 53 |51.5 80
. . 1 6
Roscado en la parte inferior del ’cuerpo A 2012500 20 T60 ©©
Motor en linea: LEY 35 DO B -000U ZI)ES
C _|Rango de carrera
6x MO oXA H9 prof. XA 40 Tamafio| " MO | MR | XA | XB i
: - [mm] -
Profundidad efectiva MR
10a 39
= vas w— = o] i _W 16 402100 |[M4x07| 5.5 3 4 (?
T | | | _ | 101 a 300 (&)
= I ! I J 15239 w
- — 40a 100 -~
MD Seccién XX 25 | 101a124 [M5x08| 65| 4 | 5
I\]C 125 a 200 E
Figura detallada de la seccion XX 201 a 400 [3)
L | MA ML + Carrera
P =\ 20239 L
( -+ ) g9 | 40a100 -
= 40 | 1012124 | W6xt| 85| 5 | 6
16 | |.XAH9 XA 125 a 200 =
25 A 201 a 500 [3)
Escuadra: LEY 32 00O B -O000L I._IIJ
40
Piezas incluidas (
* Soporte
 Pemo de montaje del cuerpo
Al Soporte [mm] >
] a g Ll
‘ ' Tamaiio Ha”g[igerga]‘”e’a A | LS |[LSi|LL|LD|LG -
LT . A L
= 10a100 | 106.1 76.5 ®]
LL 16 o 16.1| 54|66 |28 |
- N y 1012300 | 126.1 | 96.5 5
\ L D ——
15a100 | 136.6 99 —
I | ) & 25 & 19.8| 84|66 |35 |5
|| LG 1012400 | 161.6 | 124 g
T - L= K > 2}
dl = 32 20a100 | 155.7 | 114 1920113l 66 | 4
Bl —— B 3 5 ] 40 | 1012500 | 185.7 | 144 )
|t >=
L e | 2 B e a0 R d m
x| Ly Y | [x LX 4x0oLD Tamaiio a”g["men:?”e'a LH|LT|LX|LY |LZ| X | Y -
LS + Carrera LZ
10a 100
A + Carrera 16 101 2 300 24 | 2.3 | 48 |40.3| 62 92|58 |
i 15a 100
Tornillo hexagonal \ 25 2 30 | 26 | 57 |51.5] 71 |11.2] 5.8 L]
101 a 400 7))
Montaje hacia el exterior ] 20a 1
82 | 202100 | 5o 155 | 76 |615| 00 |112] 7 8
40 | 101 a 500 |
e Material: Acero al carbono (Cromado)
* La medida A corresponde al momento en que la unidad se o o
encuentra en la posicion de origen, es decir, a 2 mm del extremo. o3
Nota) Cuando el motor se monta en el lado izquierdo o en el %;féé
derecho, la culata posterior debe montarse hacia el exterior. 305
X Ly B¥g
LS + Carrera | LS+ C____

17
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Serie LEY

A A

Brida delantera: LEY161 g -O00O0F Brida trasera: LEY1 GDDCB:-DEIDG
\_I_//
LL g
. E - T e g
| Fr ‘ FX 2 x oFD FX 2xoFD FT,|
FZ FZ
25 A A

Brida delantera: LEY32 (0 B -0J00I00F
40 C

Brida trasera: LEY25[1] B OooG

\T_I—/j * La brida trasera no esta

=

FT FX 4 x oFD FX

\

4 xoFD

Fz Fz

A
Fijacion oscilante hembra: LEY16[1] g-DDDD

= cr

Tornillo hexagonal

-
2 oCB - (&

. | oCD orificio H10
);;FE) | BY eje d9
———

Mexess _cu
~0.1 CwW RR

CZ%; CL + Carrera
A + Carrera

25 A
Fijacion oscilante hembra: LEng OoB-000D
C

O

L
U

g CT
Tornillo hexagonal

© T & =
* * ﬂ oCD orificio H10
eje d9

=
=Y

=
.
|

CX:o3 Cu

+0.2

—0.1
CZ; CL + Carrera
A + Carrera

18

O
g

FT |

disponible para LEY32/40.

Piezas incluidas
* Brida
 Pemo de montaje del cuerpo

Brida delantera / trasera [mm]

Tamano| FD

FT

FV

FX|FZ |LL | M

16 | 6.6

8

39

48 | 60 | 25| —

25 | 55

8

48

56 | 65 | 6.5| 34

32,40| 55

8

54

62 | 72 [10.5| 40

Material: Acero al carbono (niquelado)

Piezas incluidas

* Fijacion oscilante hembra
o Perno de montaje del cuerpo
* Eje de fijacion oscilante
¢ Anillo de retencion

* \Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo
vastago y la fijacion de montaje en la pag. 19.

Fijacion oscilante hembra [mm]

Tamafio|

Rango de carrera
[mm]

A

CL |[CB|CD|CT

16

10 a 100

128

119 20 8| 5

25

10a 100

160.5

150.5

101 a 200

185.5

175.5

32
40

10a 100

180.5

170.5

101 a 200

210.5

200.5

Tamafio|

Rango de carrera
[mm]

Cu

cw

CX|CZ| L |RR

16

10 a 100

12

18

8 | 16 |10.5| 9

25

10a 100

101 a 200

14

20

18 | 36 |14.5| 10

32
40

10a 100

101 a 200

14

22

18 | 36 |18.5| 10

Material: Hierro fundido (pintado)
« Las medidas A y CL corresponden al momento en que la unidad
se encuentra en la posicién original, es decir, a 2 mm del extremo.



Serie LEY

Fijaciones de montaje accesorias

Fijaciones accesorias / Fijaciones de soporte

Seleccién
del modelo

a(

)
o
>
&
3 >
S
Horquilla macho || Horquilla hembra N -
(2]
* Si se usa un eje de articulacion, seleccione la opcién de cuerpo g
[Rosca macho en el extremo del vastago]. g
I-G02 I-G04 Y-G02 Y-G04 g
oND orificio H10 5
oND orificio H10 eje d9 g
je d9
MM oNDH10 MM o NDH10 MM ele L MM =
@ X & é O
(> A L
M mF +m 1\Va mi =i e i &E
1 j 'S5 &) S 27/ b
] |uil AU Al Ut NX A1 | Ut g
= L X = L NZ Li s
A A A A &
Material: Acero al carbono Material: Hierro fundido Material: Acero al carbono Material: Hierro fundido
Tratamiento de superficie: Niquelado  Tratamiento de superficie: Niquelado Tratamiento de superficie: Niquelado ~ Tratamiento de superficie: Niquelado 2 g
00O
[mm] = El eje de articulacién y el anillo de retencion estan incluidos. [mm] L_IIJ L_IIJ
Tamano Tamafo
Ref. il A|lAi | E1|Li| MM R1 | U1 [NDnu1o| NX Ref. e A A1 E1 L1 MM Ri1
1-G02 16 34| 85|J16| 25| M8x125|10.3|11.5| 8%™" | 8%% Y-G02 16 34 85 | 016 | 25 M8x1.25 | 10.3 (?
1-G04 [25,32,40| 42 |14 |22 |30 [Mi4x15[12 |14 |109™® (1832 Y-G04 |25,32,40| 42 |16 | @22 | 30 | M14x15 |12 8
-l
Tamano Ref. de eje
Ref. aplicable | U1 | NDwio | NX | NZ | L | " i e
|Eje de articulacién (comun al eje de fijacion oscilante) | Y-G02 16 | 115] 8% [ 82| 16 |21 | IY-GO2 o
Y-GO4 |25,32,40| 14 | 10%™ | 1853 | 36 | 41.6 | IY-GO04 8
-l
> I
- °|3 —
°18 | Tuerca del extremo del vastago | &
m L2 m
5 (&}
t ! Nt d L
.|
Material: Acero al carbono 2N ——
[mm] o
E— - \ %
Ref. | @M | pyg | Ly Lo | d | m | t | Anillode
aplicable retencion H B >
1Y-G02 16 5o |21 [16.2] 7.6 [1.5 |0.9 |AiloderetdetpoCB 11}
1Y-GO04 | 25, 32,40 | 103%2 |41.6[36.2| 9.6 |1.55 | 1.15 [AiloderetcefpoC10 Material: Acero al carbono (niquelado) -
[mm]
Q
Tamano
Ref. . d H B Cc S
aplicable é
- - - - p—
Fijacién de montaje / Ref. NT-02 16 M8 x 1.25 5 13 150 |g
NT-04 |25, 32,40 M14 x 1.5 8 22 25.4 3
Tamarnio . Fijacion oscilante (O]
aplicable ST Brida hembra >
16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-D016 I'_IIJ
25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025
32,40 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032
« Para las fijaciones por escuadras, pida 2 unidades por cada cilindro. e —
« Las siguientes piezas se incluyen con cada tipo de fijacion.
Escuadra: Perno de montaje del cuerpo D
Brida: Perno de montaje del cuerpo o
Fijacién oscilante hembra: Ejes de fijacién oscilante, anillo retén tipo C para (&)
eje, perno de montaje del cuerpo L
-l
1]
[T
585
883
—
r
Z SNC 19



Serie LEY

FijaCiones de unién Simple * La unién no esta incluida con las fijaciones de montaje de tipo A y B. Por tanto, debe pedirla de forma separada.

Referencia de union y fijacion de montaje (tipo A/B) | Fijacion de montaje de tipo A |
RS
Tamaio aplicable ™
1025 | 25,32, 40 | RN o r—
o =3 - el
<~ O |
- -
Fijacion de 1T Union
montaje YA 03 . F
l ;
Tamanio aplicable Material: Acero al cromo molibdeno (niquelado)
Fijacion de montaje [03 | 25,32,40 | [mm]
YA | Fijacion de montaje tipo A Tamano B D E FIMIT|ITlu
YB | Fijacion de montaje tipo B Fijacion de montaje tipo B Ref. aplicable
YA-03 |25,32,40 | 18 |68 |16 | 6 | 42 | 65| 10 | 6

Excentricidad

admisible [mm] <Forma de pedido> i Tamafio | \ |\ | Peso
P ® La unién no esta incluida con las fijaciones er. aplicable
Tamafio aplicable| 25 | 32 | 40 de montaje de tipo Ay B. Por tanto, debe : [l
Tol. de excentricidad +1 pedirla de forma separada. YA-03 | 25,32,40 | 18 | 56 55
Juego 05 Ejemplo) Ref. de pedido
@ UNIGN c+vvervvrermremveemmeenieenieenns LEY-U025 HH A H H
® Fijacion de montaje tipo A--+------ YA-03 I FI]aCIOn de montale de tlpo B ‘
Referencia de unidn y fijacion de montaje (tipo A/B) ) A
Detector Unién Ref. de fijaciones de montaje aplicables X & =
de conexion Fijacion de montaje tipo A | Fijacion de montaje tipo B —{—é\ H—1 == = '('“i T :—-H*ﬂ
NN H T
25,32, 40 LEY-U025 YA-03 YB-03 = =iy
D) ,EF,\@n
@ / Unién miS
H 2 x oD pasante J T1B
_9: /Con adhesivo de bloqueo 2 x g0 prof. de avellanado ~ |<=~| e ]
. 9 . Material: Acero inoxidable
3 e [mm]
Tamano
uT L AL aplicable B| D E J M 00
UA | C Material: Acero inoxidable YB-03 25,32,40 | 12 7 25 9 34 11.5 prof. 7.5
[mm]
Detector Peso Tamario Peso
Ref. Y, UA|C |d1|d2 H K| L|UT (9] Ref. aplicable T1 | T2| V| W |RS [q]
LEY-U025 |25,32,40| 17 |11| 16| 8 |M8x125|14| 7 | 6 | 22 YB-03 | 25,32,40 | 65| 10 | 18 | 50 | 9 80

Articulaciones flotantes (Consulte el catalogo Best Pneumatics n° 2 para obtener los detalles.)

®Para rosca macho/JC
(modelo de peso ligero)

eCon caja de aluminio

® Para rosca macho/JA

R

\ 4
Basico Soporte

® Para rosca macho/JS ® Para rosca hembra/JB

Brida

(acero inoxidable)

* Acero inoxidable 304 Tamafio [ ... g PBEEON |
(aspecto) » aplicable e conexion

* Cubierta antipolvo ' 16 M8 x 1.25 16 M5 x 0.8
Goma fluorada/Goma de silicona  “§5 ’ 25,32,40| M14x15 25,32,40| M8x1.25
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Detector magnético de estado solido

Modelo de montaje directo

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a
los estandares internacionales.

Salida directa a cable

® Se ha reducido la corriente de carga
de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

@ La flexibilidad es 1.5 veces superior
a la del modelo convencional
(comparacion de SMC).

@ Uso de cable flexible en la espec.
estandar.

-
-
3
p-MesY
/A\Precaucion
\ Precauciones |

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria
resultar dafado si se usan otros tornillos.

Circuito interno del detector magnético

D-M9N/M9ONV
E---"""""""""""": DC (+)
E Marrén
23 :
g'é‘ SALIDA
,3 = Negro
DC ()
""""""""""""""" Azul
D-M9P/M9PV
:---"""""""""""": DC (+)
1 Marrén
2% i
ge E
©s O SALIDA
E Negro
\LO DC ()
"""""""""""""" Azul
D-M9B/M9BV
L 4+ 0 sALIDA(+)
’ Marrén
o]
52
8¢ TAY
O s
’ % JO SALIDA (-)
"""""""""""""" Azul

Caract. de los detect. mag.

C€

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9(1, D-M9[1V (con LED indicador)

Mod. detect. mag. D-MON | D-M9NV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Entrada eléctrica En linea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN [ PNP —

Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —

Consumo de corriente 10 mA o menos —

Tension de carga 28 VDC max. [ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o menos 2.5a40mA

Caida de tension interna 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V o menos

Corriente de fugas

100 pA max. a 24 VDC

0.8 mA o0 menos

LED indicador

El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Estandar

Marca CE, RoHS

@ Cables — Cable de vinilo flexible dleoresistente para cargas pesadas: 92.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm2, 2 hilos

(D-M9B(V)), 3 hilos (D-MIN(V)/D-M9IP(V))
Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2"
Peso (9]
Modelo de detector magnético D-MON(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5 8 8 7
Longitud del cable [m] |1 14 14 13
3 41 41 38
5 68 68 63

Forma de pedido

D

-M9|N

Serie l I—o Longitud de cable
Tipo de salida/cableado ﬁ 01'5 u
N |3 hilos, NPN Entrada eléctrica 3 s 2
P |3 hilo§, PNP — En I|'nlea Z 5m
B 2 hilos \' Perpendicular
Dimensiones [mm]
D-M9] =
%—;n
i i_)ﬁ = ii—n
6 lPosicién mas sensible
M2.5x4 L
Tomillo de cabeza ranurada
LED indicador~
Py 2.6
<l o 22
[
2.7
D-MoL1V ©
| 0 i
1R— o
‘ . . . g
6_| Posicion mas sensible
M2.5x4 L LED indicador
Tornillo de cabeza ranurada s
’2 <" 32 «©
| I bl
< E mﬁ‘
© 20
[aV)

O
g

21

Seleccién
del modelo

a(

LEY

LEYG

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

(

LECA6
LECP6

LEC-G

Servomotor AC \
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

‘ LECS[] ‘ [

Precauciones
especificas
del producto

|



Detector de estado solido, con indicador
de 2 colores, modelo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener

Caract. detec. magnético cotindares memadondles.
PLC: Controlador I6gico programable
@ Se ha reducido la corriente de carga de 2 D-M9LIW, D-M9LIWV (Con LED indicador)
hilos (2.5 a 40 mA). Mod. detec. mag. | D-M9NW |D-MONWYV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
@ La flexibilidad es 1.5 veces superior a la del Entrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular
modelo convencional (comparacion de SMC). Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
@ Uso de cable flexible en la espec. estandar. Tipo de salida ‘ —
o (]E;tr;ﬁg;d;?:j?:;g :It::e:)l?giodi?félgfie Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
(Rojo — Verde — Rojo) Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
Consumo de corriente 10 mA o menos —
- Tension de carga 28 VDC max. ‘ — 24 VDC (10 a 28 VDC)
- Corriente de carga 40 mA o menos 2.5a40mA
Caida de tension interna 0.8 Vmax.a 10 mA (2 V max. a 40 mA) 4V 0 menos
Corriente de fugas 100 pA max. a 24 VDC 0.8 mA o menos
v - Rango de trabajo - EI LED rojo se ilumina.
- : LED indicador Rango de traba}o adecuado ] EI LED verde se ilumina.
- Estandar Marca CE, RoHS
A Precaucién ® Cables — Cable de vinilo flexible ¢leoresistente para cargas pesadas: 2.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm2, 2 hilos
o (D-M9BW(V)), 3 hilos (D-MINW(V)/D-MIPW(V))
‘ Precauciones ‘ Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n° 2".
Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector Peso

[a]

magnético. El detector magnético podria

resultar danado si se usan otros tornillos. Modelo de detector magnético D-MINW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5 8 8 7
Circuito interno del detector magnético Longitud del cable (m) |1 14 14 13
3 41 41 38
D-MONW/MINWV : = = -
T ,—K]—v—o --------------------- tonC ()
1 Marrén -
- ! osaLDA Forma de pedido
"é g Negro
JE:H |
| | D-M9NW|V|L
5 0DC (1) l
"""""""""""""" Azl Serie Longitud de cable
Tipo de salida/cableado M 01'5 m
. N | 3 hilos, NPN Entrada eléctrica L 3 2
Mo P_| 3hilos, PNP — | Enlinea 2 o
i B 2 hilos V_ |Perpendicular
“0SALIDA
{ Negro Dimensiones [mm]
~o0C () D-M9IW =
ZU|
%—;‘)
I -} f = —p
BJ Posicién méas sensible
e o sALDA () M2.5 x4 L
! Marrén | Tomillo de cabeza ranurada
es LED indicador 26
g g -~ s 0 —— i@j
= ; 1 IR 22 ~
: : 2.7 o o
: +——0SALIDA (-)
--------------------------- e D-MOLIWV
. e ~ .z ©
LED indicador / Senalizacion W= 0 o
(=)
ON ‘
Rango de trabajo i i OFF 6_| Posicién mas sensible ¥
T M2.5 x 4 L LED indicador
i'"‘;‘g‘i‘fr : Verde i Rojo i Tornillo de cabeza rTurada 8 42 ©
" i A
~ |1 )
Rango de trabajo adecuado © 20
o

22

O
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Actuador eléctrico con vastago

Motor paso a paso (evor24 voc) A Servomotor (24 VbC) ® c2
e
c s | £
o E
)
(%]
Serie LE y 'X5 —
g
LEYZ2 5 0 37 A Cractersicas a prucha de povolgoeo (IP63) z
H >
S
- 8 J
Forma de pedido g
3 =
—_— —_ S
LEY25D| |[B-50 R16P1 2
=
. 3
Caracteristicas |[S|O
aprueba de polvo/goteo | & E
. sla
0Tamano gPoswlon de montaje del motor eTlpo de motor @Paso [mm] g
5 Modelo de montaje superior Simbolol Tipo de motor Tamafno |Controladores Simbolo| LEY25 LEY32 %
32 D Modelo en linea P 25 | 32 | compatibles A 12 16 E
. . LECP6 B 6 8
QCarrera [mm] GOpmon de motor _ |Motorpasoapaso | o | o LECP1 C 3 2 ©©
- (Servo/24 VDC)
30 30 — Sin blogueo LECPA Zt) E.)
a a B Con bloqueo Servomotor
A — LECA6
500 500 eavc) | ® L
* \/éase la tabla de carreras aplicables.
eRosca en extremo del vastago @Montaje*‘ (0]
— |Rosca hembra en extremo del vastago ., Ti Posicién de montaje del motor ., (_')
M Rosca macho en extremo del vastago Simbolg Po Montaje superor| - En linea A Precaucion Ll
(se incluye 1 tuerca del extremo del véstago). — | Taldros oscados en ambos extemos (estandar 2 [ ) [ [Productos conformes a CE] ~
. U Roscado en a parte inferior del cuerpo [ J [ J (D La conformidad EMC ha sido comprobada
@Tlpo de cable del actuador L Escuadra O — combinando los actuadores eléctricos de la -
R Cable robdtico (cable flexible) | F Brida delantera®? [ ) serie LEY con los controladores de la serie LEC. o
« El cable se envia montado. G Brida trasera*2 @ 3 — La conformidad electromagnética depende de la (&)
) #1 La fijacion de montaje se envia de fabrica, pero configuracién del panel de control del cliente y w
@Longltud del cable del actuador [m] sin instalar. de la relacion con otros equipos eléctricos -
1 15 A 10 #2 Para montaje con voladizo horizontal con brida cableados. Por tanto, la conformidad con la
3 3 B 15 delantera, brida trasera y extremos roscados use el drectiva EMC no puede certificarse para <
5 5 C 20 actuador dentro del siguiente rango de carreras. aquellos componentes SMC que hayan sido o
s 8 LEY25: 200 0o menos  =LEY32: 100 o menos incorporados al equipo del cliente bajo O
+3 La brida trasera no esta disponible para LEY32. condiciones de trabajo reales. En consecuencia, 1]
es necesario que el cliente compruebe la .|
@nodelo de controlador PLongitud del cable E/S [m]* conformidad con la directiva EMC de la| L——
S od S o) maguinaria y del equipo como un conjunto.
— in controlador — In cable (2 Para la especificacion con servomotor (24
6N LECP6/LECA6 NPN 1 1-;2 VDC), la conformidad EMC ha sido probada
6P (Modelo programable) PNP 3 3 instalando un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). >
1N* LECP1 NPN 5 5*2 Véase el kit de filtro de ruidos en la pag. 58. w
1P* | (Modelo sin programacion) | PNP #1 Si se selecciona "Sin controlador/accionador' en el Consulte el Manual de Funcionamiento de _|
AN LECPA NPN modelo de controlador/accionador, no se puede LECA para la instalacion.
= Model | seleccionar la longitud del cable E/S. Consulte la pagina o
AP* | (Modelo de entrada de pulsos) | PNP 58 (para LECPG/LECAS), la pagina 71 (para LECP1) o la [Productos conformes a UL] <
# Solo disponible para el motor de tipo "Motor paso a paso". pégina 78 (para LECPA) si se requiere un cable E/S. Cuando se requiera la conformidad con el estandar | | &
. x2 Cuando se seleccione "Modelo de entrada de impulsos" UL, deberd utilizarse el actuador eléctrico y el 8 —
®M°ntale del controlador ggrﬁn ;LI?O()sdgleop?Jz d?’dgg?g;g:;iz?:ig; (Ij?fe‘?g::;g? controlador con una fuente de alimentacion de clase | | S
— N i . . [
Montaje con to m'”ci Los cables de 1.5 m solo se pueden usar con colector 2 compatible con UL1310. @
D Montaje en rail DIN abierto. o
* No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado. >=
Tabla d licabl * Véanse los modelos de detector magnético w
abla de carreras aplicables @Standard aplicables en la pag. 28. |
Carrera [mm] Gama de carreras que + No se afiade *X5" a un modelo de actuador
Modelo 30 | 50 1100150200250 300350 400 450 500 se pueden fabricar [mm] con un sufijo de la referencia del
LEY25 (e e/ e/ 0o 0 @ © O o — | — 15 a 400 controlador. I
LEY32 Y Y Y ™Y ™Y ™Y Y Y Y ™Y ™Y 20 a 500 Ejemplo) “LEY25DB-100" para el modelo —
, - - - - : LEY25DB-100BMU-P16NID-X5 D
= Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda. ’ )
4 A (&)
El actuador y el controlador se venden como un paquete. (Controlador/Driver — Pagina 49) '-_'IJ
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador. ~______occcememe T —
T — -
<Compruebe lo siguiente antes del uso> [%B-Eﬂ T ] e g §§
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. L % £8
(9]
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @ 3 %%
N ® ) (£838
* Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
Y
% S\NC 23



Serie LEY-X5

Caracteristicas a prueba de pol

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEY25 LEY32
Carrera [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200
250, 300, 350, 400 250, 300, 350, 400, 450, 500
. Carga de Horizontal (3000 [mm/s?]) 12 30 30 20 40 40
S| trabajoMiad (2000 [mm/s2]) 18 50 50 30 60 60
g [kal Vertical (3000 [mm/s2]) 7 15 29 10 21 42
®| Fuerza de empuje [N]Nota3) Nota4) Notas) 63 a122 126 a 238 232 a 452 80 a 189 156 a 370 296 a 707
E Velocidad [mm/s] Nota 5) 18 a 400 9 a 200 5a 100 24 a 400 12 a 200 6 a 100
§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2] 3000
E Velocidad de empuje [mm/s] Nota6) 35 0 menos [ 30 0 menos
2| Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
§ Paso del tornillo [mm] 12 6 3 [ 16 [ 8 4
:‘é Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota 7) 50/20
§| o ceactacion Fsto s - Cones (50
8 Tipo de guia Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Proteccion IP65
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
¢ | Tamaiio del motor 42 [ [J56.4
':..f Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
8| Tension nominal [V] 24 VDC+10%
% Consumo de energia [W] Nota 8) 40 50
E Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento [W] Nota 9) 15 48
S| Consumo de energia max. instantanea [W] Nota 10) 48 104
§_-§g Tipo Nota 11) Blogueo no magnetizante
gg: Fuerza de retencion [N]
ggg Consumo de energia [W] Nota 12) 78 157 294 108 216 421
65° Tension nominal [V] 5 24 VDC+10% 5

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: el valor méximo de la carga de trabajo. Se requiere una guia externa para soportar la carga. La carga de trabajo y la velocidad de traslado
reales varian en funcién del estado de la guia externa.
Vertical: La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo. Compruebe la "Seleccién del modelo" en la pagina 6.
Las cifras mostradas entre (') son los valores maximos de aceleracién/deceleracion. Ajuste estos valores a 3000 [mm/s?] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuije es del £20% (fondo de escala).

Nota 4) Los valores de fuerza de empuje para LEY25[] son del 35% al 65% y para LEY32[ son del 35% al 85%. La fuerza de empuje varia en funcién del
factor de trabajo y de la velocidad de empuje. Compruebe la "Seleccién del modelo” en la pagina 7.

Nota 5) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable supera
los 5 m, disminuiré en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 6) Es la velocidad admisible para la operaciéon de empuje. Cuando realice un trabajo de empuje y traslado de piezas de trabajo, utilice la menor carga
de trabajo vertical posible.

Nota 7) 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 realiz6 tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 9) 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. Excepto durante la operacién de empuije.

Nota 10) El consumo de energia maximo instantéaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 11) Unicamente con bloqueo.

Nota 12) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Caracteristicas técnicas

Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y'X5

Caracteristicas a prueba de povo/goteo (IP65)

Servomotor (24 VDC)

Modelo

LEY25A

Carrera [mm] Nota 1)

30, 50, 100, 150, 200
250, 300, 350, 400

Tipo de actuacion

Husillo a bolas (LEY[ID)

Husillo a bolas + Correa (LEYLJ)

5 Carga detrabajo’z2| Horizontal | (3000 [mm/s?]) 7 15 30
s [kg] Vertical (3000 [mm/s2]) 2 5 11

-3 Fuerza de empuje [N] Nota 3) Nota 4) 18a 35 37a72 66 a 130
% Velocidad [mm/s] 18 a 400 9 a 200 5a100
> |_Aceleracién/deceleracién max. [mm/s?] 3,000

_g Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) 35 0 menos

\§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02

| Paso del tornillo [mm] 12 6 l 3

©

S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota 6) 50/20

2

o}

7]

S

©

o

Tipo de guia Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
Proteccion IP65
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Tamano del motor 42

Tipo de motor Servomotor (24 VDC)

Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z
Tensién nominal [V] 24 VDC£10%

Consumo de energia [W] Neta 7) 86

Consumo e energia en reposo durante el funcionamiento [W] Nota 8)

4 (Horizontal)/12 (Vertical)

Caracteristicas eléctricas

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son
ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: el valor méximo de la carga de trabajo. Se requiere
una guia externa para soportar la carga. La carga de trabajo y
la velocidad de traslado reales varian en funcién del estado de
la gufa externa.

Vertical: La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo.
Compruebe la "Seleccién del modelo” en la pagina 6. Las
cifras mostradas entre () son los valores méximos de
aceleracion/deceleracion.

Ajuste estos valores a 3000 [mm/s?] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuje es del£20% (fondo de
escala).

Nota 4) Los valores de fuerza de empuje para LEY25A00 son del 50%
al 95%. La fuerza de empuije varia en funcién del factor de
trabajo y de la velocidad de empuje. Compruebe la "Seleccion
del modelo" en la pégina 7.

Nota 5) Es la velocidad admisible para la operacién de empuje.
Cuando realice un trabajo de empuje y traslado de piezas de
trabajo, utilice la menor carga de trabajo vertical posible.

Nota 6) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en
direccion paralela como perpendicular al tomillo guia. (La
prueba se llevo 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
direccion paralela como perpendicular al tomillo guia. (La
prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota7) ElI consumo de energia (incluyendo el controlador)
corresponde al momento en el que el actuador estd
funcionando.

Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento
(incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que

Consumo de energia max. instantanea [W] Nota 9) 96 el actuador esta detenido en la posicion de ajuste con la carga
) " . de trabajo maxima. Excepto durante la operacion de empuje.
28 Nota 10)
§§ Tipo — Modelo no magnetizante Nota 9) El consumo de energia maximo instantdneo (incluyendo el
2e Fuerza de retencion [N] 78 157 294 controlador) corresponde al momento en el que el actuador
29 Consumo de energia [W] Nota 11) 5 esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la
55% Tension nominal v] 24 VDC110% seleccion del suministro eléctrico.
- =R Nota 10) Unicamente con blogueo.
Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia
para el blogueo.
Peso
Peso/Modelo de montaje superior del motor
Modelo LEY25 LEY32
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto | Motor paso a paso| 1.45 | 1.52 | 1.69 | 1.95|2.13 | 2.30 | 2.48 | 2.65 | 2.83 | 2.48 | 2.59 | 2.88 | 3.35 | 3.64 | 3.91 | 4.21 | 4.49 | 4.76 | 5.04 | 5.32
[kg] Servomotor | 1.41]1.48[1.65]/1.91]|2.09|226(244|261]|279| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Peso/Modelo de motor en linea
Modelo LEY25D LEY32D
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto | Motor paso a paso| 1.46 | 1.53 | 1.70 | 1.96 | 2.14 | 2.31 | 2.49 | 2.66 | 2.84 | 2.49 | 2.60 | 2.89 | 3.36 | 3.65 | 3.92 | 4.22 | 4.50 | 4.77 | 5.05 | 5.33
[kg] Servomotor | 1.42|1.49|1.66|1.92|2.10|227|245|262(|280| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | —
Peso adicional kg]
Tamanfo 25 32
Bloqueo 0.33 | 0.63
Rosca macho en Rosca macho 0.03 | 0.03
extremo del vastago | Tuerca 002 | 0.02
Soporte (2 conjuntos, incluye tornillos de montaje)| 0.08 | 0.14
Brida delantera (incluye tornillos de montaje)
- - - - 0.17 | 0.20
Brida trasera (incluye tornillos de montaje)
25
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Serie LEY-X5

Caracteristicas a prueba de palvo/goteo (IP65)

Diseno

Modelo de montaje superior del motor: LEY2;

® -
=

-

Modelo de motor en linea: LEY 35D

%

q — — D
=1 Ll | d 7
. -— B S — B | R
— i | —y | i = \ N
o [ ] s d _
Co—— === 0 | . \ y
%gégé%ég 6% %
]
FX?'%X{} 1 !
= —
|
Cuando se Selecciona a rosca macho en extremo del véstago
Lista de componentes
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Correa —
2 |Husillo a bolas (eje) Acero aleado 22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
3 | Tuerca del husillo a bolas |Resina/Acero aleado 23 | Soporte de cojinete | Acero inoxidable
4 |Embolo Aleacion de aluminio 24 | Rascador Nylon
5 |Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 25 | Anillo de retencion | Acero para muelle
6 | Culata delantera Aleacién de aluminio 26 | Motor —
7 |Carcasa Aleacioén de aluminio 27 | Retenedor de lubricacion Fieltro
8 | Tope de giro POM 28 | Junta térica NBR
9 | Conector hembra  |Aceroalcarbono de fécil mecanizacion Niguelado 29 | Junta de estanqueidad NBR
10 | Eje conectado Acero al carbono de fécil mecanizacion Niquelado 30 | Adaptador del motor |Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Casquillo Bronce autolubricante 31 | Cubierta del motor |Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Tope elastico Uretano 32 | Conector de sellado —
13 | Rodamiento — 33 | Culata anterior Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Caja de retorno Aluminio fundido Cromado trivalente 34 |Buje Aleacioén de aluminio
15 |Placa de retorno Aluminio fundido Cromado trivalente 35 | Araha NBR
16 |Iman — 36 | Bloque del motor |Aleacién de aluminio Anodizado
17 | Soporte del anillo guia| Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o mas 37 | Adaptador del motor |Aleacion de aluminio| LEY25 tGnicamente
18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 38 | Conector hembra (Rosca macho) [Acero al carbono de fécil mecanizacion Niquelado
19 | Polea del eje de tornillo| Aleacion de aluminio 39 |Tuerca Acero aleado
20 | Polea del motor Aleacién de aluminio

Repuestos (s6lo montaje superior)/Correa

Repuestos / Tubo de grasa

N® Tamano Ref. de pedido Porcion aplicada Ref. de pedido
25 LE-D-2-2 . GR-S-010 (10 g)
22 Vastago
32 LE-D-2-3 9 GR-5-020 (20 g)
* Aplique grasa periédicamente sobre el vastago del émbolo.
La grasa debe aplicarse tras 1 millén de ciclos 0 200 km, aquello que suceda antes.
26 z;
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Actuador eléctrico con vastago Serie LE Y'X5

— o
Caracteristicas a prueba de povo/goteo (IP65) 53
Qo
3 E
L
. . o
Dimensiones hp—
Modelo de montaje superior del motor X é’
w <
(N
Q o0B % >
Cable del actuador % H
[ g
< ©
° H‘J:":LTH H 2
Rango de funcionamiento del vastago N2 1) especial <
° 2 2] 5 . g 9 profundidad efectiva C g
i -t Origen a2 S| > ' QOrificio de ventilacion Nota 5) 2
 MNow) Jnoen 7 - - - f ol Didm. ext. tubo aplicable o4 D)
Final de carrera [Final de carrera] =110}
: 2 [ [Origen] & @|/ oPB z et
(o] © o
[ 1 Slw
- = i E E E = E f E f = gl
Q P i -~ §
M \ D? Y [CJK Nota 4) GE>
P 4 xO1 profundidad |
S ) L B + Carrera M efectiva de rosca R
4 xO1 profundidad EH
“sfeciiva de 10sca R | Carrera A + Carrera [TeY 7o)
FH &
GH
(GH) LLJ L
A 3 |
Tamafio a"g"[mfnﬁa"era A B |[C | D |EH|EV|FH|FV |GH| GV H J| K| L | ™ O1
25 152100 1805 | 116 13 20 44 | 455 | 57.6 | 56.8 | 65.6 | 139.5 | M8x 1.25 | 24 17 | 145 34 M5 x 0.8 (?
101 a 400 155.5 | 141 (S
20a 100 148.5 | 130 Ll
32 101 a 500 1785 | 160 13 25 51 | 56.5 | 69.6 | 786 | 75.6 | 1735 | M8x 1.25 | 31 22 | 185 40 M6 x 1.0 |
Tamario |20 G| 2| oA | OB | PA | PB| Q | S u| pc —W : X Y -
[mm] Sin blogueo |Con blogueo | Sin blogueo |Con blogueo o
15a 100 O
25 101 2 400 8 37 38 154 | 8.2 28 46 92 1 15.4 123 173 145 195 51 ]
20a 100 -l
32 10 37 38 154 | 8.2 28 60 118 1 15.9 123 173 150 200 61
101 a 500 —
. <
Modelo de motor en linea %
Q o0B Ll
.|
Rango de funcionamiento s S
Orificio de ventilacion Nota 5) —
del vastago N2 1 T g venect -y, T 7| Hespecal
Diam. ext. tubo aplicable o4\ |pa E <o il seal
RLi. 12 orgente2 S (o] a p
Nota3) [Final de carrera]
Final de carrera, o © E
| . =>
[Origen] = = - - A _ B o E L = |
S [
g
B + Carrera w LK Nota 4) ‘ 5
A+C ETR 4x01pounddad | 5
Garrer +arrera dechiaderoscaR | §
EH :
FH ®
O
Tamafio | 1290 08 Carrera A B C | D |EH|EV|FH | FV | G H J K L >
[mm] Sin bloqueo [Con blogueo Ll
15a100 | 250 300 89.5 -
25 1012400 | 275 305 1245 13 20 44 45.5 57.6 57.7 94.7 | M8x1.25 24 17 14.5
20a 100 265.5 315.5 96
32 1012500 | 2955 345.5 126 13 25 51 56.5 69.6 79.6 116.6 | M8x 1.25 31 22 18.5 |
Tamafio | Eng0 decamera | yy 01 R | oA|oB|PA |PB| Q| U |P —W Y L]
[mm] Sin blogueo | Con blogqueo 8
25 15 a 100 34 M5 x 0.8 8 37 38 15.4 8.2 28 0.9 15.9 146 196 245 L
101 a 400 —
32 202100 40 M6 x 1.0 10 37 38 15.4 8.2 28 1 15.9 151 201 26 PE—
101 a 500 P
Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. % § §
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen. SE g
Nota 3) El nL:Jmen_)’que aparece eptre paréntesis indica que la direcgién de retorno gl origen h_a cambiado. Para la rosca macho en el extremo del vastago, véase la pagina § § %
Nota 4) La d|lr§c.:cmn de Ig d|slt'anC|a entre caras en el extremo del vasta’go (OK) varia dependl_epdo de los prodg;tps. 15. Para las dimensiones de montaje, véase la pagina 19. Fo3
Nota 5) El orificio de ventilacién es la conexién para descarga a la atmésfera. No aplique presion sobre este orificio. —

Acople el tubo al orificio de ventilacion y coloque el extremo del tubo de manera que no quede expuesto al polvo o el agua.

ZS\VC

27



Detector de estado solido con indicador de 2 colores
Detector de estado sdlido: Modelo de montaje directo

D-MONA(VYD-MIPA(VYD-MIBA(Y) C € croris

Salida directa a cable

@ Modelo resistente al agua (refrigerante)

@ Se ha reducido la corriente de carga de 2
hilos (2.5 a 40 mA).

@ El rango dptimo de funcionamiento se
puede determinar mediante el color del
LED. (Rojo— Verde« Rojo)

@ Uso de cable flexible en la espec. estandar.

- = - |
e A
/A\Precaucién
\ Precauciones

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria
resultar dahado si se usan otros tornillos.

Circuito interno del detector magnético
D-MO9NA/MONAV

DC (+)
Marrén

SALIDA
Negro

DC (+)
Marrén

SALIDA

83 : Negro
\L DC (1)

”””””””””””””” Azul

o SALIDA (+)
i\ Marrén

LED indicador / Método de indicacion
ON

Rango de ; ;
trabajo : : OFF

Display! : :
i Rojo ! Verde i Rojo |

\Rango 6ptimo de trabajo

28

Caracteristicas de los detectores magnéticos

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9[CIA, D-M9[JAV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético| D-MONA |D-MONAV | D-M9PA |D-M9PAV| D-M9BA |D-M9BAV
Entrada eléctrica | Enlinea |[Perpendicular| En linea |[Perpendicular| En linea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN \ PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior ‘ —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

2.5a40mA

Caida de tension interna

0.8 Vomenos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA)

4V o0 menos

Corriente de fuga

100 pA o menos a 24 VDC

0.8 mA o inferior

LED indicador

Rango de funcionamiento........ EI LED rojo se ilumina.
Rango éptimo de operacion..... El LED verde se ilumina.

Normas

Marca CE, HoRS

+ Cables — Cable de vinilo flexible dleoresistente para cargas pesadas: 62.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm?, 2 hilos(D-MIBA(V)), 3 hilos (D-MINA(V), D-MIPA(V))
Nota 1) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2".
Nota 2) Consulte Best Pneumatics n® 2 para la longitud del cable.

Peso [g]
Modelo de detector magnético D-M9NA(V) D-M9PA(V) D-M9BA(V)
0.5 8 8 7
Longitud de cable 1 14 14 13
[m] 3 41 41 38
5 68 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9CA
o s
j 8
1
= +— = = = %/

M2.5x4L

Tornillo de cabeza ranurada "\

@
oi

<} Iall=] 3{F = e

24

D-M9LIAV

2.8

||

M2.5x4 L

/ Tornillo de cabeza ranurada

22

e ois]

*~_LED indicador

6

8V

3.2

9.3

8
Posicién mas sensible

4.6 %

! =
I
~
N



Actuador eléctrico/con vastago guia QRUUEESEREICEIZADYY @EEuOICERYNe)
Serie LEYG

=
| I 4 S ‘8
Seleccion del modelo
»n-o
-
g
Grafico de la carga de momento 3
B
Condiciones de seleccion § E
Vertical Horizontal g -
=4
L L L g
m m 8
Posicion de montaje : —— 3
%)
LI 8|lo
«m em s>
| | g 111
1 1 gl
£
s
Velocidad max. [mm/s] "Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical" 200 o menos Superior a 200 ﬁ"
Gréfico (modelo de cojinete de deslizamiento) @,® ®, ®* — ©©
Gréfico (modelo de rodamiento lineal a bolas) ®,® @, ©, g%
+ En el modelo de patin deslizante, la velocidad esta restringida con una carga horizontal/momento. L_llJ IiIJ
Montaje vertical, cojinete de deslizamiento —
(D Carrera de 70 o inferior (2) Carrera superior a 75 mm o
100 100 : : 8
— _ = ! ! |
2 2 ] LEYG32MD/4(I)M
£ £ Sy
S 10 ~1 | LEYG32mO/40m S 10/LEYGI6ML | =
5] & LEYG25M[] O
S FLEYG16M[C] S T
© L ©
3 LEYG25ML] 3 -
g 1 3 1
@ e <
o
O
0.1 0.1 Ll
10 100 1000 10 100 1000 -1
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm] —
* El limite del peso de carga vertical varia en funcién del "paso" y de la "velocidad".
Consulte la pagina 31 "Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical"

Montaje vertical, rodamiento lineal a bolas E
(3 Carrera de 35 o inferior (@) Carrera superior a 40 mm -
100 100 g

— — S
g 5 g —
£ E S
s 10 S 10 ~~_| LEYG32L[1/40L 3
=) o)) (2]
] — LEYG32L[1/40L & =
g S FLEYG16LC] g
= rLEYG16LC] o - S
3 G1e Suy 3 LEYG25L] L
g 1 —~ | EYG25L[] g -
o o
e N——
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000 D
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm] 8
« El limite del peso de carga vertical varia en funcién del "paso” y de la "velocidad". L
Consulte la pagina 31 "Gréfica de velocidad—carga de trabajo vertical" -l
1]
o=
588
O 0o
Q%o
—
29
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Serie LEYG

Grafica de la carga de momento

Montaje horizontal, cojinete de deslizamiento

(B L=50mm ® L =100 mm
10 1 T T mE = 10 e
—_ ELEYG&BZMDMOMD =[5 LEYG32ML/40M|H — 5 LEYG32ML1/40ML] =+
[ | X — —
= B B = L_LEYG32MLI/40MC]_]
E  lLEvG2sMO =0 LEYG25ML] g +—— =
) ) LEYG25ML] ([T LEYG25M[C]
8 1 L LEYG16ML] T~ - LEYG1 6 M === S 1 | [0 [
© © CLEYG16MC LEYG16M[]
35 35
o o
3 3
o o
0'110 70 75100 1000 0'110 70 75 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
* Ajuste la velocidad a un valor igual o inferior a los valores mostrados a continuacion.
Tipo de motor LEYGLCIMCIA LEYGLCIMCIB LEYGLCIMLCIC
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s
Servomotor (24 VDC) 200 mm/s 200 mm/s 125 mm/s

x Para las especificaciones siguientes, utilice el sistema al 80% del "peso de carga" mostrado en el gréfico.
* LEYG25MAA/Servomotor (24 VDC), Paso 12

Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas

(@ L =50 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max.

L =100 mm Velocidad maxima =200 mm/s o inferior.

10 : —— 10 ——
T T T T T 1T T T T T T
— LEYG32L[/40L[] - LEYG32L[ 1/40LC] _ I —— =
2 = 3 11 2 LEYG32L(/40L0] NN LEVGazLLI40L ]
I3 ] -y 11 Id I3 ] ~
S AN I NERTTI S ~ | [T LEYG25L[]
e = ~—
§ 4 |[LEYG25LOIT LEYG16LL] 5 A ye
© —LEYG16LL] © LEYG25LL]] LEYGi6LO
35 3 —LEYG16L[]
o o
3 3
o o
120([125 i e
0.1 L 0.1 Ll
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
(@ L =50mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s L =100 mm Velocidad max. = Superior a 200 mm/s
10 —— 10 —— : :
—— i i i i
— 11 — LEYG32L[/40L[] I T
2 LEYG32L[/40L0] rLEYG32L[1/40L[] 2 LEYG25L[] LEY(ES%L;'I/IIQL[ 1
E LEYG25LL] LEYG25LC] e [ TT—H [ [ []
o LEYG16LC] LEYG16L0] o e LEVG25LL]
o 1 o 1 1
o s GRS —LEYG16LO]
© ©
o o
3 3
o o
120(|125 120({125
0.1 Ll 0.1 L1
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
Utilizacion como cilindro de tope
LEYG[IM (cojinete de deslizamiento)
/\ Precaucién
E ) Precauciones de manejo ‘Fig.a —— | g’
3 -~ Nota 1) Si se utiliza como cilindro de tope, seleccione £
u m un modelo con una carrera de 30 0 menos. o LEYG25M -7
- Nota 2) LEYGOL (rodamiento lineal a bolas) no se S | LEYG :
O OJOXO) puede utilizar como cilindro de tope. I
Nota 3) Elimpacto en serie con el vastago guia ' g
=T puede no estar permitido (Fig. a). Fig. b ©
II Nota 4) El cuerpo no debe montarse en el extremo. % ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
Debe montarse en la parte superior o inferior (¢] 1 : : :
II (Fig. b) 5 10 20 30 40 50
Velocidad de desplazamiento v [m/min]

30




Seleccion del modelo Serie LE YG

Grafica de velocidad—carga de trabajo vertical (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEYG16\' LEYG16YAO
10 10
2 2
§ °[— Paso25:LEYG16!C g °® Paso 2.5: LEYG16"AC
g \ 3
o 6 [e] 6
s s
IR i,
2 \\Paso 5: LEYG1?T B 3 Paso 5: LEYF16".{' AB
% 2 —Paso 10: LEYG16}'A % 2 Paso 10: LEYG16) AA-|
(&) \ \\ (¢]
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG25)'[] LEYG25)AC]
‘ ‘ 15
£ 80 —Paso 3: LEYG25!'C 2
3 _\ g Paso 3: LEYG25!'AC
= £ 10
g 4
o 20 o
3 O 3
g Paso 6: LEYG25]' B g
3 10 { 1 g 5 Paso 6: LEY\GZS"{'AB‘i
<] \ Paso 12: LEYG25}'A S Paso 12: LEYG25"AA
8 NN 8 ]
0 N 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG32!)'(]
50
5 |
S 40 ==Paso 4: LEYG32!'C
'%
2 \
o 30
EoL
s 20 \\ Paso 8: LEYG32)'B
o
° N\
g 10 \ \ Paso 16: LEYG32) A
0
0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s]
LEYG40\'
60 I
S Paso 4: LEYG40!'C
< 50 ——
§ 40
9
g % Paso 8: LEYG40!'B
© 20
©
g \ \ Paso 16: LEYG40}'A
s 10 y 3
‘ AN
0
0 100 200 300 400

Velocidad [mm/s]

31

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

l

o
S°
2 ag)
89
o E
T =
GRS

LEYG

LECA6
LECP6

|
[EY W‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Servomotor AC

LEYG

i

‘ LECSL] ‘

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEYG

Grafica de conversion de fuerza

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)
LEYG16}'[] LEYG16}AC]
160 I I I 120 ‘ ‘ ”
140 Paso 2.5: LEYG16"C . Paso ?.5: LEYG16 AC |
= 1 = 100 iy = T
o 120 = : > Paso 5: LEYG16|AB !
g 100 aso 5 YEYGIELE : 2 “lpasot0 LELYG16”'1AA — :
£ Paso 10: LEYG16'A ! £ R ek L !
c w0 P = S e <] -
N 1 N 1
3 40 ; ] /i_ .
= 20 L— T ! £ 20 —| —T |
0 | : 0 ] :
1 L L
10 20 30 40 50 60 70 80 90 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%] Méx. 85% Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%] Méx. 95%
LEYG25})'[] LEYG25}'AC]
500 140
Paso 3: LEYG25._ (o] Pz 120 r Paso 3: LEYGZS._ AC 1
Z 400—Paso6: LEYG25"" : z Paso 6: LEYG25Y'AB |~ | |
S . [Paso12: LEYG25YA )( : 5 0 :
2 300 L ; S go[Paso 12: LEYG25) AA )i :
° /\ bt N —
T 200 . 3 60 :
N / i 8 [ Ar/ 1
@ / 1 5 40 o
5 100 — 5 b — X/// 1
- ——— P Y T 2 L
0 — : ax. o 0 L :
10 20 30 40 50 60 70 80 920 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]* Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%] Max. 95%
M
LEYG32[[] . .
L <Fuerza de empuje y umbrales> sin carga
800 [ [ [ " Velocidad | Fuerza de empuje Velocidad | Fuerza de empuje
__ 700 Paso 4: LEYG32|' C ~ Modelo |de empuje |(Valor de entrada Modelo | de empuje | (Valor de entrada
Z 600 Paso 8" LEYG‘32"|f B : [mm/s] de ajustes) [mm/s] de ajustes)
. 1
S o \ | . 1a4 | 30%a85% 1a4 | 40%a95%
o T T +
§ 400[__Paso16: LEYG32"A ! LEYG16Y0| 5220 | 35%a85% ||LEYGI6'TA| 5a20 | 60% a95%
g /\ [ 21 a50 | 60% a 85% 21 a50 | 80% a 95%
g 300 = i 1a4 | 20%a65% 1a4 [ 40%a95%
Lg: 200 — )//_ﬁ LEYG25'0 | 5a20 | 35%a65% ||LEYG25!TA| 5a20 | 60% a95%
100 : 21 a35 | 50% a 65% 21 a35 | 80% a 95%
—" 1
0 . . X 1a4 20% a 85%
20 30 40 50 60 70 80 ‘io LEYG32'O| 5a20 | 35% a85%
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]LMaX. 85% 21230 | 60% a 85%
M 1a4 20% a 65%
LEYG40_ L] LEYG4OYD | 5a20 | 35% a65%
1100 21a30 | 50% a 65%
M
1000 4‘*Pas° 4 LEY,&MO c /r/‘: Nota) Para la carga vertical (hacia arriba), la fuerza de empuje (maxima) debe
Zz 900 7Paso 8: LEYG4O T ajustarse tal como se muestra a continuacién y el dispositivo debe
_% 388 FPaso 16 LEYG40M t utilizarse con una carga de trabajo inferior a la mostrada a continuacion.
2 .
E 600 A~ ! Modelo [LEYG16Y0[ LEYG25!D [ LEYG32YD[LEYG40!D[LEYG16!TIA[LEYG25!TA
g 500 Pz ; Paso |A[B[C|A[B[C[A[B[C|A[B[C|A[B][C|[A[B[C
@ 400 e : Carga de trabajokg] | 0.5| 1 [25(1.5| 4 | 9 |25| 7 |16] 5 |12]26]05| 1 [25(05(1.5| 4
o 300 — Fuerza de empuje 85% 65% 85% 65% 95% 95%
100 < Max. 65%
0 L 1 n n
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]*

( Temperatura vambiente Valorde aute de a fuerza e empie [%] | Factor de trabajo [%6] | Tiempode empuje coninuo [minutos]|

[40°C 0 menos |

85 0 menos

— l

100

32

* Valores de ajuste para el controlador.



Momentos admisibles sobre la placa de union

Seleccion del modelo Serie LE YG

T[Nm
Modelo Carrera [mm]
Par : T [N-m] 30 50 100 200 300
LEYG16M 0.70 0.57 1.05 0.56 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
] "‘{E}—" — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
LEYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
LEYG40M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG40L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Tolerancia ang_;ular de la placa de union
Tamafio Precision antigiro 6
LEYGLCIM LEYGLOIL
—é}—% ig 16 0.06° 0.07°
25
32 0.05° 0.06°
40
33
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Actuador eléctrico con vastago guia

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEYG

LEYG16, 25, 32, 40

Forma de pedido

Servomotor (24 VDC)

C€ N

LEYG

“ Tamano 9 Tipo de cojinete

@ Tipo de motor

16/M 1/6P |1
©0006 000 00 0 &

16 M Cojinete de deslizamiento Simbolo Tino Tamano Controlador
25 L Rodamiento lineal a bolas P LEYG16 | LEYG25 |LEYG32/40| compatible
32 * Cuando [M: coljir?ete de deslizamiento] es Motor paso a paso LECP6
40 selecionado, la méxima velocidad de paso [A] es — (Servo/24 VDC) ([ ] [ [ ] LECP1
400 mm/s (en sin carga y montaje horizontal). La LECPA
velocidad también estd restringida con una
carga/momento horizontal. Consulte la seccién A Servomotor [ J [ J — LECA6
. I . - (24 VDC)
Seleccién del modelo” en la pagina 29.
e Posiciéon de montaje del motor A Precaucién
— Modelo de montaje superior [Productos conformes a CE]
D Modelo en linea () La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la
6 serie LEYG con los controladores de la serie
9 Paso [mm] Carrera [mm] LEC. La conformidad electromagnética
Simbolo | LEYG16 | LEYG25 |LEYG32/40 30 30 depende de la configuracion del panel de
A 10 12 16 a a control del cliente y de la relacién con otros
B 5 6 P 300 300 equ;pos _(ejlé(;:tricosl y gablfado;Mzor tanto,O:a
C 2.5 3 4 « \/éase la tabla de carreras aplicables. conlgrml ac con fa directiva no puede
certificarse para aquellos componentes SMC
que hayan sido incorporados al equipo del
0 Opcién de motor @ Opcioén de guia cliente bajo condiciones de trabajo reales.
- - Si ' En consecuencia, es necesario que el cliente
— Sin opciones - in guia A .
- — — compruebe la conformidad con la directiva
© Con cubierta del motor F |Con funcién de conservacion de grasa EMC de la maquinaria y del equipo como un
B Con bloqueo = Solo disponible para los cojinetes de deslizamiento de tamafio conjunto.
w Con cubierta del motor y bloqueo 25y 32. (Consulte el apartado "Disefio" en la pagina 38) (2 Para la especificacion con servomotor (24

* Tabla de carreras aplicables @Standard
Carrera [mm] Gama de carreras que|
30 | 50 {100 | 150|200 | 250 | 300 | se pueden fabricar
Modelo [mm]
LEYG16 ® o o o o — 10 a 200
LEYG25 ® o | o o o o 15 a 300
LEYG32/40 | © © © ©® | © ® 20 a 300

VDC), la conformidad EMC ha sido probada
instalando un kit de filtro de ruidos
(LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos en
la pag. 58. Consulte el Manual de
Funcionamiento de LECA para la instalacion.
[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

* Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes a las

especificadas.

Consulte las pags. 21 y 22 para los detectores magnéticos.

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(D 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).

LEVG16MB-100

@

= 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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Posicién de montaje del
motor: Superior

Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

Posicién de montaje del
motor: En linea

l
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@ Tipo de cable del actuador:! @ Longitud del cable del actuador [m] m Modelo de controlador*! 0]
= Sin cable — Sin cable — Sin controlador >
S Cable estandar*2 1 15 6N LECP6/LECA6 NPN I-_IIJ
R Cable robético (cable flexible) 3 3 6P |(Modelo de entrada de datos de paso)| PNP
+1 En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5 iN LECP1-2 NPN
estandar. Para usar las piezas moviles, 8 8* 1P | (Modelo sin programacion)| PNP
seleccione el cable robdético. A 10* AN LECPA*2 NPN
%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor " 0w
paso a paso”. B 15” AP | (Modelo de entrada de pulsos) | PNP <o
C 20° 1 Para los detalles de los controladores y los (S]]
. Ra . " motores compatibles, consulte a continuacion los LLILL]
+ Bajo demanda (solo cable robotico) controladores compatibles. =l
Véanse las especificaciones Nota 5) de la #2 S6lo disponible para el motor de tipo "Motor paso
pag. 36. apaso'.
- @
@ Longitud del cable E/S [m]* @ Montaje del controlador (S
— Sin cable — Montaje con tornillo 17]
1 1.5 D Montaje en rail DIN*':2 -
3 3 +1 Sélo disponible para los controladores de
5 52 tipo "6N" y "6P". E
#1 Si se selecciona "Sin controlador" en el modelo de *2 El rail DIN no esta incluido. Pidalo por O
controlador, el cable E/S no esta incluido. Consulte separado. L
la pagina 58 (LECP6/LECAGB) o la pagina 71 (LECP1) |
o la pagina 78 (LECPA,) si se requiere el cable E/S. —
%2 Cuando se seleccione "Modelo de entrada de <
impulsos” para el modelo de o
controlador/accionador, la entrada de impulsos se (&)
puede usar unicamente con diferencial. Los cables Ll
de 1.5 m s6lo se pueden usar con colector abierto. |
Use detectores magnéticos para la serie LEYG de modelo vastago guia. (
- Inserte el detector magnético desde la parte delantera con el vastago (placa) sobresaliendo.
- Para las piezas ocultas detras de la fijacién de la guia (lado en el que sobresale el vastago), el detector no se puede fijar.
- Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en el lado en el que sobresale el vastago. >
Controladores compatibles H
Modelo de Modelo de Modelo sin Modelo de entrada de pulsos
entrada de entrada programacion e
datos de de datos 8
[S ) S—
paso de paso € ——
o
2
[
Tipo @
O
>=
Ll
.|
¢ 1
Serie LECP6 LECA6 LECP1
) : []
Capaz de ajustar el funciona- L ~ 7))
Entrada de valores miento sin usar un PC ni una Operacion por senales o
Caracteristicas 4 9
Controlador estandar consola de programacién de pulso w
-l
. Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso —
LR O (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC) 2. o
(=i R
o3
N2 maximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos I — 3% 8
oa
Tension de alimentacion 24 VDC g §g
Pagina de referencia Pagina 50 Pagina 50 | Pagina 65 | Pagina 72 —



Serie LEYG

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEYG16Y LEYG25! LEYG32Y LEYG40Y
Carrera [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 | 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
Aceleracidn/Deceleracin
N . 23000 [mm/s?] 4 11 20 12 30 30 20 40 40 30 60 60
§ Pieza e Aceleracion/Deceleracion
é :[agi]cable 22000 [mm/s?] 6 17 30 18 50 50 30 60 60 — — —
- .| Aceleracion y deceleracion
§ Vertical 23000 y[mm/32] 1.5 3.5 7.5 7 15 29 9 20 41 11 25 51
& | Fuerza de empuje [N]Nota3)4)5) | 14238 | 27a74 |51a141|63a122|126a238 |232a452 | 80 a 189 | 1562370 | 296 a 707 | 132 2 283 | 266 a 553 | 562 a 1058
E Velocidad [mm/s] Neta 5) 15a500 | 8a250 | 42125 [ 18a500| 92250 | 5a125 |24a500|12a250| 6a125 |24a300 |12a150| 6a75
% Aceleracion/deceleracion méax. [mm/s?] 3000
8 | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 6) 50 0 menos [ 35 0 menos 30 0 menos [ 30 0 menos
:‘Z Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
8 | Paso del tornillo [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 12 [ & | 3 16 | 8 | 4 | 16 | 8 | a4
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota7) 50/20
S Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEYGLIJ), Husillo a bolas (LEYGLICID)
Tipo de guiado Cojinete de deslizamiento (LEYGLCIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGCIL)
Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
& | Dimensiones del motor 128 42 [156.4 [ [156.4
:-g Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
E Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
_§ Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
% Consumo de energia [W] Nota 8) 23 40 50 50
‘g Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento W] ¢ 16 15 48 48
& | Consumo max. de energia momenténea [W] o2 10 43 48 104 106
88| Tipo Nota 11) Modelo de funcionamiento no magnetizante
£2| Fuerza de retencion [N] 20 [ 39 | 78 78 | 157 | 294 | 108 | 216 | 421 [ 127 [ 265 | 519
3| Consumo de energia [W] Nota 12) 2.9 5 5 5
;‘s’ Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Horizontal: El valor méximo de la carga de trabajo para la operacién de posicionamiento. Para la operacién de empuje, la carga de trabajo maxima es igual a la "Carga

Nota 3)
Nota 4)

Nota 5)

Nota 6)
Nota 7)

Nota 8)
Nota 9)

de trabajo vertical". Para soportar la carga es necesaria una guia externa. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales dependeran del estado de la guia externa.
Vertical: La velocidad depende de la carga de trabajo. Comprobacion “Seleccién del modelo” de la pagina 31.

Ajuste los valores de aceleracion/deceleracién a 3000 [mm/s2] como maximo.

La precision de la fuerza de empuje es del +20% (fondo de escala).

El rango de ajuste de la "Fuerza de empuije" varia de 35% a 85% para el modelo LEYG16[]], de 35% a 65% para el modelo LEYG25[1[], de 35% a 85% para
el modelo LEYG32[[ y de 35% a 65% para el modelo LEYG40[J[]. La "Fuerza de empuije" y el "Factor de trabajo" pueden variar en funcion del valor de ajuste.
Comprobacion “Seleccion del modelo” de la pagina 32.

La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable supera los 5 m,
disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (A 15 m: reducido en hasta un 20%).

Cuando [M: cojinete de deslizamiento] es selecionado, la maxima velocidad de paso [A] es 400 mm/s (en sin carga y montaje horizontal). La velocidad
también esta restringida con una carga/momento horizontal. Consulte la seccién "Seleccién del modelo" en la pagina 29.

La velocidad de empuije es la velocidad admisible para la operaciéon de empuije.

Resistencia a impactos. Se supera la prueba de impacto tanto en direccion 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 direccion paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

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

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, excepto durante la operacion de empuje.

Nota 10) 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 11) Unicamente con bloqueo.
Nota 12) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Caracteristicas técnicas

Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

Servomotor (24 VDC)
Modelo LEYG16YA LEYG25)'A
Carrera [mm] Nota 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
| Aceleracion/Deceleracion
| Crgade bzl 3000 [mmis? 3 6 12 7 15 30
3| e Aceleracion/Deceleracion
® | kgl Nota2) ; l I
2 kgl ™% Nertal “ 00 mmsg | 15 3.5 75 2 5 11
% Fuerza de empuje [N] 234 | 16230 | 30a58 |57a111| 18a35 | 37a72 |66a 130
o | Velocidad [mm/s] 15a500| 8a250 | 4a125 |18a500| 9a250 | 5a125
_g Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
~§ Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) 50 0 menos [ 35 0 menos
o Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
8| Paso del tornillo [mm] 10 5 | 25 [ 12 [ 6 | 3
@ | Resist. aimpactosivibraciones [m/s?] Noia ) 50/20
% Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEYGLI), Husillo a bolas (LEYGLCID)
8| Tipo de guiado Cojinete de deslizamiento (LEYGLIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGCIL)
8 Rango de temp. de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [%)]

90 H.R. o inferior (sin condensacion)

Dimensiones del motor

128

42

Potencia Motor [W]

30

36

Tipo de motor

Servomotor (24 VDC)

Encoder

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)/Fase Z

Tension nominal [V]

24 VDC =10%

Consumo de energia [W] Neta7) 40 86
Consumo de energia en reposo durante el funci. W] Y028l 4 (Horizontal)/6 (Vertical) 4 (Horizontal)/12 (Vertical)
Consumo de energia max. momenténea [W] Nota o) 59 96

Tipo Nota 10)

Modelo de funcionamiento no magnetizante

Ganacterilcas ericas | 0.3 racteristicas eléctricas

Nota 1) Las carreras mostradas entre ( ) y las carreras

intermedias se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Horizontal: El valor maximo de la carga de trabajo

para la operacién de posicionamiento. Para la
operacion de empuije, la carga de trabajo maxima es
igual a la "Carga de trabajo vertical".

Para soportar la carga es necesaria la guia externa.
La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales
dependeran del estado de la guia externa.

Vertical: Compruebe la "Seleccién del modelo" en la
pagina 31.

Ajuste los valores de aceleracién/deceleracién a
3000 [mm/s2] como maximo.

Nota 3) La precision de la fuerza de empuije es del £20%

(fondo de escala).

Nota 4) El rango de ajuste de la "Fuerza de empuje" varia de

50% a 95% para el modelo LEYG16JAL], de 50% a
95% para el modelo LEYG250JAC].

La "Fuerza de empuje" y el "Factor de trabajo"

pueden variar en funcién del valor de ajuste.
Compruebe la "Seleccion del modelo” en la pagina 32.

Nota 5) La velocidad de empuje es la velocidad admisible

para la operacién de empuje.

Nota 6) Resistencia a impactos. Se supera la prueba de

impacto tanto en direccion 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 realiz6 tanto en direccién paralela como
perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a
cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 7) El consumo de energia (incluyendo el controlador)

corresponde al momento en el que el actuador esta
funcionando.

Nota 8) 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, excepto durante la
operacion de empuje.

Nota 9) El consumo méximo de energia momentanea

Fuerza de retem’:lon [N] 20 ‘ 39 ‘ 78 78 ‘ 157 ‘ 294 (incluyendo el controlador) corresponde al momento
Consumo de energia [W] Nota 11) 29 5 en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor
Tensién nominal [V] 24 VDC +10% leéictiscl;t-lllzarse para la seleccién del suministro
Nota 10) Unicamente con bloqueo.
Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo
de energia para el bloqueo.
Peso
Peso / Motor en paralelo
Modelo LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del l Motor paso apaso | 0.83 | 0.97 | 1.20 [ 1.49 | 1.66 | 1.67 | 1.86 | 2.18 | 2.60 | 2.94 | 3.28 | 3.54 | 2.91 | 3.17 | 3.72 | 4.28 | 4.95 | 5.44 | 5.88
producto [kg] [ Servomotor 0.83]1097 (120|149 166|163 |1.82|2.14|256)|290]|3.24|3.50| — — — — — — —
Modelo LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del l Motor paso apaso | 0.84 | 0.97 | 1.14 [ 1.43 [ 1.58 | 1.68 | 1.89 | 2.13 | 2.56 | 2.82 | 3.14 | 3.38 | 2.91 | 3.18 | 3.57 | 4.12 | 4.66 | 5.17 | 5.56
producto [kg] [ Servomotor 0.84 1097 [ 114 | 143|158 | 1.64 | 1.85|2.09 | 252 | 2.78 | 3.10 [ 3.34 | — — — — — — —
Modelo LEYG40M LEYG40L
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del [ Motor paso apaso | 3.21 | 3.47 | 4.02 | 4.58 | 5.25 | 5.74 | 6.18 | 3.21 | 3.48 | 3.87 | 4.42 | 4.96 | 5.47 | 5.86
producto [kg] | Servomotor — | ] =] =T ==1T=1T=]T=]T=1T=1=1T=7T=71=
Peso / Motor en linea
Modelo LEYG16M LEYG25M LEYG32M
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del [ Motor paso apaso | 0.83 | 0.97 | 1.20 [ 1.49 [ 1.66 | 1.66 | 1.85 | 2.17 | 2.59 | 2.93 | 3.27 | 3.53 | 2.90 | 3.16 | 3.71 | 4.27 | 4.94 | 5.43 | 5.87
producto [kg] [ Servomotor 0.83]1097 (120|149 166|162 |1.81 213 |255|289|323 349 | — — — — — — —
Modelo LEYG16L LEYG25L LEYG32L
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del [ Motor pasoapaso | 0.84 | 0.97 | 1.14 | 1.43 | 1.58 | 1.67 | 1.88 | 2.12 | 2,55 | 2.81 | 3.13 | 8.37 | 2.90 | 3.17 | 3.56 | 4.11 | 4.65 | 5.16 | 5.55
producto [kg] [ Servomotor 0.84 1097 (1141143 1158|163 |1.84|2.08 |251|277]3.09[3.33| — — — — — — —
Modelo LEYG40M LEYG40L
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Peso del [ Motor paso apaso | 3.20 | 3.46 | 4.01 | 4.57 | 5.24 | 5.73 | 6.17 | 3.20 | 3.47 [ 3.86 | 4.41 | 4.95 | 5.46 | 5.85
producto [kg] | Servomotor == =T =1 =1 =1T=1T=1T=71T=7T=71T=
Peso adicional kgl
Tamaio 16 25 32 40
Bloqueo 0.12 0.26 0.53 0.53
Cubierta del motor | 0.02 0.03 0.04 0.05
37
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Serie LEYG

Diseno

2 <

Para motor en linea
8 0

=

S A d b by

0 s

Cuando seleccione la "funcién de
conservacion de grasa"

S

16
LEYGLCIM LEYGZ3M: Carrera 50 o menor LEYG %% MDD%-DDF: Carrera 50 o
40
: I @ @ ‘ ! menor
i () ] I - - } r - I
- i J © © E
[© o ’ 1|6_'_'_'J ) lo_ o
ﬂ I LEYG §§ M: Carrera superiora50 | EyG %g MDD%-DDF: Carrera sup. a 50
= , i § = |
u SRR == - .
8] @ ©
© 5} 2 B

L 7 LEYG16L: Carrera 30 o menor Nota) El material de fieltro esta insertado

25 para conservar la grasa en la parte
LEYGOL LEYG 32 L: Carrera 100 o menor deslizante del cojinete de
deslizamiento.
E&.«E - Esto prolonga la vida de la parte
@ @ deslizante, aunque no la garantiza de
J . forma permanente.

il —— !

Eji— ) LEYG16L: Mas de 30, 100 o menos de carrera

D % %

e

Piezas de repuesto / Correa

@ 14 Ne | Tamafno | Ref. de pedido
N - 11 16 LE-D-2-1
- y_) 21 25 LE-D-2-2
32,40 LE-D-2-3
Lista de componentes
N° Descripcién Material Nota Ne Descripcién Descripcién Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 23 |Soporte de cojinete| Acero inoxidable
2 |Husillo a bolas (eje) Acero aleado 24 |Junta del vastago NBR
3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina/Acero aleado 25 | Anillo de retencién | Acero para muelle Fosfatado
4 |Embolo Aleacion de aluminio 26 | Motor —
5 |Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 27 | Cubierta del motor Resina sintética
6 | Culata anterior Aleacién de aluminio 28 | Salida directa a cable | Resina sintética
7 |Carcasa Aleacion de aluminio 29 |Fijacion de la guia |Aleacioén de aluminio Anodizado
8 | Tope de giro POM 30 | Vastago guia Acero al carbono
9 | Conector hembra |Aceroal carbono e fcl mecanizacion Niguelado 31 |Placa Aleacién de aluminio Anodizado
10 |Eje conectado Acero al carbono de féci mecanizacion Niquelado 32 | Perno montaje placa| Acero al carbono Niquelado
11 | Casquillo Bronce autolubricante| 33 |Perno de la guia Acero al carbono Niquelado
12 | Tope elastico Uretano 34 | Cojinete de deslizamiento —
13 | Rodamiento — 35 | Fieltro Fieltro
14 | Caja de retorno Fundicion de aluminio] Cromado trivalente 36 |Soporte Resina
15 |Placa de retorno  [Fundicién de aluminio] Cromado trivalente 37 | Anillo de retencién | Acero para muelle Fosfatado
16 |Ilman — 38 | Rodamiento a bolas —
17 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable | Carrera de 101 mm o0 mas 39 | Espaciador Aleacién de aluminio Cromado
18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 40 |Bloque del motor |Aleacion de aluminio Anodizado
19 | Polea para eje del tornillo | Aleacion de aluminio 41 | Adaptador del motor | Aleacion de aluminio |Anodizado/LEY16, 25 Unicamente
20 |Polea para motor |Aleacion de aluminio 42 |Buje Aleacién de aluminio
21 |Correa — 43 |Arana NBR
22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio

O



Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

o
53
89
o E
T —
. . . » 3
Dimensiones: Motor superior —
—
o XA H9 prof. XA 4xOA profundidad efectiva de rosca OB noa 1) El rango en el que el vastago se Q
— . puede mover cuando vuelve al =
= - ] 2Xx NA profundidad origen. Asegurese de que ninguna §
o \\@ d efectiva de rosca NC pieza de trabajo montada sobre el | S| D=
vastago interfiera con las piezas sl
Seccion XX = ) de trabajo y los accesorios ™!
> %—g - - 4 colocados alrededor del vastago. %
[11] & &> = ~l Nota 2) Posicion tras el retorno al origen. o
~ x Mé Nota 3) El nimero que aparece entre g
] D @\ (o} paréntesis indica que la direccion | @
- z | 0120 de retorno al origen ha cambiado. | &
XA XA ' 5
H9 — 5
0.5) Seccion XX s
wWB g o
z WA 4xOApasante | >
WC + Carrera o
E
£
4 x NA profundidad Final de carrera VA g
[Origen] Nota 3) VB 3
Rango de funcionamiento _// oXAH9prof. XA —
del vastago Nota 1) i
L Origen Nota2) 2 g
OawiwA® [Final de carrera] f 2 Seccion XX 0o
(FC)
- o : w L_IIJ
"L i P -
M. e o) ol
. _§ = | J— """ — J... e f o . S
U] Q
M 05 c Y O
EA FA_| |FB B + Carrera L
EB Carrera A + Carrera
LEYGOIL (Rodamientos lineales a bolas) _ LEYGLIM (Cojinete de deslizamiento) Y
, | -
Carrera estandar: 50, 100, 200 : —— Carrera estandar: 30, 50, 1g?m] o
[mm] & wl
T _ <
Tamafio| Rango de carrera | L | DB < ‘ ] = Tamario| Rango de carrera | L | DB -
x QI *_{ == o Carrera 64 méx 51.5 —
Carrera 90 méx. 75 S == : r— :
16 o, canea 00| 105 8 L 16 [Carera50mis,care Qmix | 74.5| 10 <
Caran T it 91 Q Carrera 91 0 més, carrera 200 méx.| 105 [«
25  [Carrera 115 0més, carera 190 méx.| 115 10 - = - G Carrerg 59 mat. - 67.5 > &J)
Carrera 191 0 més, camera 300 méx.| 133 ml [ 4x0G 25 Canera600ma§, e il ma/x‘ 100,511 _
32 Carrera 114 max. 97.5 % (0.5 pasante A 1880 ds, carrerlaSOU it
Carrera 115 0 més, canera 190 méx.| 116.5 | 13 4 WA 32 Carrerg 54 ma. - 74 R —
40 Carrea 191 0 s carera 00 mét. | 134 L 40 Carrera 55 0 més, carrera 180 méx.| 107 16
: - + Carrera Cartera 181 0 més, camera 300 méx.| 144
LEYGOM, LEYGLCIL Comun [mm]
Tamano| Rango de carrera | A B C |DAJEA |EB [EH [EV | FA | FB | FC | G |GA| H J K M | NA | NB | NC >=
Carrera 39 méax. 109 905 37 L
16 | Carrerad0 o més, carrera 100 méx. } 52 16 35 69 83 | 41.3 8 10.5 85| 43 | 32 745 | 25 23 | 25.5 |M4x07 7 55 |
Carrera 101 o més, carrera200méx. | 129 | 110.5 | 82
Carrera 39 méx. 50 Q
Carera 40 0 més, carrera 100 max. il | 118 675 f
25 {Carrera 101 0 més, carrera 124 mé. : 20 46 85 | 103 | 52.5 11 145 | 125 | 54 | 405 | 99 31 29 | 34 M5x0.8 8 6.5 %
Carrera 125 0 més, carera 200 méx. | 166.5 | 141 84.5 < —
Carrera 201 0 més, carrera 300 mé. 102 g
Carrera 39 méx. 55 o)
32 Carrera 40 0 més, carrera 100 max. 160.5 1 130 68 @
Carrera 101 0 més, carera 124 mé. 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 505 |1255| 385 | 30 |40 |Mx10| 10 | 85 (O]
40 Carrera 125 0 més, carrera 200 méx. | 190.5 | 160 85 >=
Carrera 201 0 més, carera 300 m. 102 Ll
o Motor paso a paso | Servomotor -l
Tamafio| Rango de carrera | OA | OB | P Q S T U Vv VA | VB | VA | VB WA|(WB|WC| X | XA | XB| Y 4
Carrera 39 méx. 25 | 19 55
16 | Canerad0omés, canera 100méx. |M5x0.8| 10 65 15 25 79 | 7 28 80.3| 61.8 | 81 625 | 40 | 26.5 44 3 4 225 | 6.5
Carrera 101 0 més, carrera 200 mé. 70 | 415 75 p—
Carrera 39 méx. 35 | 26
Carrera 40 0 més, carrera 100 mdx. 50 | 335 o D
25  (Carrera 101 o mds, carrera 124méx. | M6 x 1.0| 12 80 18 30 95 | 7 42 85.4 | 63.4 | 81.6 | 59.6 i 54 4 5 26.5 | 8.5 (/)]
(Carrera 125 0 mds, carrera 200 méx. 70 | 435 | 95 (&)
(Carrera 201 o més, carrera 300 méx. 85 | 51 L
Carrera 39 méx. 40 | 285 75 |
Carrera 40 o més, carrera 100 max. 50 | 335
32  |Carera 101 omds, carera 124 méx. [M6x 1.0| 12 95 28 40 | 117 | 75 | 56.4 | 954|684 | — — : 64 5 6 34 8.5
Carrera 125 0 més, carrera 200 mé. 70 | 43,5 | 105 é » %
Carrera 201 0 més, carrera 300 ma. 85 | 51 ks) 8 3
Carrera 39 max. 40 [285[ o S50
Carera 40 0 més, carrera 100 max. 50 | 335 § 2o
40 |(Carrera 101 o mds, carera 124méx. | M6 x 1.0| 12 95 28 40 117 | 7.5 | 56.4 | 1174 | 904 | — — : 64 5 6 34 8.5 & 33
Carrera 125 0 més, carrera 200 mé. 70 | 43,5 | 105 —
Carrera 201 0 més, carrera 300 mé. 85 | 51

O
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Serie LEYG

Dimensiones: Motor en linea

Seccion

o XA H9 prof. XA

XX

XB

XA H9

| |xa

Final

[Origen] Neta 3)

Rango de funcionamiento
del véstago Nota 1)

4 x OA profundidad efectiva de rosca OB

2 x NA profundidad
efectiva de rosca NC

(0.5)

Y4

de carrera

(2]

Carrera

o1

wC

Seccion XX

Origen Nota 2)

1

Final de carrera]

2
-

(FC)

=~ 300

Longi{ud de cable

]

4 x OA pasante

I Seccion XX /

P —
|

d

o XA H9 prof. XA

LEYGOL (Rodamientos lineales a bolas)

Carrera estandar: 50, 100, 200

=i

[

FB

B + Carrera

YD || 2

vB

A + Carrera

[mm]

Tamafo

Rango de carrera

L | DB

o

16

Carrera 90 max.

75

(Carrera 91 0 mds, carrera 200 méx,

105 8

25

Carrera 114 méx.

91

oDA

Cartera 115 0 més, carrera 190 méx.

115 10

Carrera 191 0 més, carrera 300 méx.

133

(0.5)

32
40

Carrera 114 méx.

oDB

97.5

Carrera 115 0 mds, carrera 190 méx.

116.5| 13

Carrera 191 0 mds, carrera 300 max.

134

LEYGOM, LEYGD

L Comun

WA

L + Carrera

\  4x0G

pasante

EV

aw

7N
GW
U]

EH

LEYGLIM (Cojinete de deslizamiento)
Carrera estandar: 30, 50, 100

[mm]

Tamafio

Rango de carrera

DB

16

Carrera 64 max.

51.5

Carrera 65 0 mas, carrera 90 max.

74.5

Carrera 91 o més, carrera 200 max.

105

10

25

Carrera 59 max.

67.5

(Carrera 60 0 més, carera 185 méx.

100.5

Carrera 186 0 més, carrera 300 méx.

138

32
40

Carrera 54 max.

(Carrera 55 0 més, carrera 180 méx.

107

Carrera 181 0 més, carrera 300 max.

144

[mm]

Tamafio

Rango de carrera

Motor paso a paso| Servomotor

DA

EA

EB

EH

EV | FA | FB

FC

GA

H J K

NA

NC

16

Carrera 39 max.
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max.

174.3 175

37

92

52

Carrera 101 0 més, carrera 200 max,

194.3 195

112

82

16

35

69

83

41.3 8 | 105

8.5

4.3

32

425 | 25 23

M4 x0.7

5.5

25

Carrera 39 max.
Cartera 40 o més, carrera 100 max.

206.4 202.6

50

115.5

Carrera 101 0 més, carrera 124 max.
(Carrera 125 0 més, carrera 200 ma.
Carrera 201 0 més, carrera 300 max.

231.4 227.6

67.5

140.5

84.5

102

20

45

85

103

52.5 145

12.5

5.4

40.5

53.5 | 31 29

M5x0.8

6.5

32

Carrera 39 max.
Carrera 40 0 mas, carrera 100 max,

228.9

55

128

Carrera 101 0 més, carrera 124 max.
Carrera 125 0 més, carrera 200 max.
Carrera 201 0 més, carrera 300 max.

258.9

68

158

85

102

25

60

101

123

64 18.5

16.5

5.4

50.5

68.5 30

M6 x 1.0

8.5

40

Carrera 39 max.
Cartera 40 o més, carrera 100 méx.

250.9

128

Carrera 101 0 més, carrera 124 méx.
(Carrera 125 0 més, carrera 200 ma.
Carrera 201 0 més, carrera 300 max.

280.9

68

158

85

102

25

60

101

123

64 18.5

16.5

5.4

50.5

68.5 30

M6 x 1.0

8.5

Tamano

Rango de carrera

OA | OB

Motor paso a paso| Servomotor
VB

wB

wcC

XA YD

16

Carrera 39 max.
Carrera 40 o més, carrera 100 méx.

jpdield 1 Y ey, baivid (L TR

Carrera 101 0 més, carrera 200 méx.

M5x08| 10 65

15

25

79

28

61.8

19

62.5

26.5

55

44

41.5

75

24

6.5

25

32

Carrera 39 max.
Cartera 40 o més, carrera 100 méx.
Carrera 101 0 més, carrera 124 méx.

Carrera 125 0 més, carrera 200 méx.
Carrera 201 0 més, carrera 300 méx.

Mex1.0[ 12 80

18

30

95

42

59.6'

33.5

70

43.5

5i

95

54

26

8.5

Carrera 39 max.
Cartera 40 o més, carrera 100 méx.
Carrera 101 0 més, carrera 124 ma.
Carrera 125 0 més, carrera 200 méx.

jdlfeld 120 U Mas, LlTeld cU0 Tak. |

Carrera 201 0 més, carrera 300 méx.

M6x1.0{ 12 95

28

40

117

7.5

56.4

68.4

28.5

33.5

75

43.5

51

105

64

32

8.5

40

40

Carrera 39 max.
Cartera 40 o més, carrera 100 méx.
Carrera 101 0 més, carrera 124 méx.

Carrera 125 0 més, carrera 200 méx.
Carrera 201 0 més, carrera 300 mdx.

Mex1.0{ 12 95

28

40

117

7.5

56.4

90.4

28.5

33.5

"3

43.5

51

105

64

32

8.5

O
g



Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

P
o
So
S 5
S o
o E
)
. . o
Dimensiones —
—
: g
Modelo de motor superior =
<
N
16 16 S| >
. 25 A 25 A 3|4
Con cubierta del motor: LEYG35[ L1B-LIC Con bloqueo: LEYG3,LILIB-L1B o
©
20 ©C 40 2
Cable del motor Cable del motor 2
o
Motor paso  Servomotor Motor paso a paso Servomotor %
apaso 15 15 Cable del motor (2 x @5) %
osskss Cable de bl 3.5 o
E”ﬁ”j ] Cable o Eﬂ o a%eo(ra) f,. g
i de bloqueo |[[sz2[[| BE « - S
20 % —I
3 ‘ 8| |§
3‘ cable Fllllll 8 ka 0 u &IE)
—g % del motor |[jszzg2s 2 © % 2
\/ 8 20 y 8
8 24 3| [ww
Cable del motor (2 x @5) ] E < o
X2 I § w X §) 88
N[O (=}
[mm] N5 |-
Tamaho| T2 X2 [ A\ [mm] 1 —
_ | Motorpasoapaso | Servomotor
= Tamafio Y
16 | 75 | 83 g W | X |W]|X g :
25 | 7.5 88.5 I 16 |103.3|121.8 | 104.0 | 122.5 1] 8
32 | 75 98.5 25 (1039 |125.9 | 100.1 | 122.1 |
40 | 7.5 | 1205 g 32 [1114]1384] — | — { I
Material de la cubierta del motor: > 40 (1334|1604 | — | — ’ -
Resina sintética o
O
11
-l
16 A I
Con cubierta del motor y bloqueo: LEYG%gDD B-L1W E
40 >
Ll
-l
—— Cable del motor ———— L
Motor paso a paso Servomotor
15 15
, , >
cale [FERl I [FEE] w
de bloqueo EE N 532 N |
' 2 S o
; Cable de blogueo
Cable IIIEII o c;‘ (035) : \ / T f
del motor E“F“j N % Q8 % ‘g S
. 8 8 5(
20 g Cable del motor (2 x @5) g g
[
E X2 =) E @
J)
[mm] v N = - fw
— N -l
Tamaiio| T2 | X2 f =
16 | 7.5 | 1245 = |
25 | 7.5 129 R
32 | 75 | 1415 ( L]
40 | 75 | 1635 : 8
1T
-l
p—
3y
388
9] 2
a ®o
—
41
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Serie LEYG

Dimensiones
Motor en linea 16 A 16 A
. 2 2
Con cubierta del motor: LEYG35IDCJB-CIC  Con blogueo: LEYG 531001 BB
20 C a0 ©
a e — Cable del motor Cable de bloqueo (23.5)
. [ ’ T\ [ \ Motor paso a paso Servomotor Cable del motor (2 x 25)
[ 15 15
‘ L =
. . s 13
| . Cable | | o Eﬂ °
‘. de bloqueo [Tzgs[l N [2ge]| & S
T
X2 L 9 jxr
A Cable %
- del motor 38524 Q 8
[ resped 3
é § kel
- 20 2
I
& z §
ﬁ \ " '
L °
[mm] g
Tamafio| Rango de carrera A T2 | X2 L H | CV 2 VB
16 Carrera 100 max. 177 75 | 665 | 35 | 50 4 A
Carrera 101 0 mas, carrera 200 max. | 197 ' ’ [mm]
Carrera 100 méx. 209.5 Mot pasoapso] Servomotor | Hotorpasoapase] Servomotor
2 p p pasoap
S Carrera 101 o més, carrera 300 méx. | 234.5 7.5 1685 46 | 615545 s R @2 G A VB
Carrera 100 méx. 232 Carrera 100 méx 207.8 | 208.5
32 . : 75 | 735 | 60 | 76 68.5 : : . 1038.3 104
Carrera 101 0 més, carrera 300 méx. | 262 16 Carera 101 omés, carera 200mr. |  227.8 | 228.5
Carrera 100 max. 254 Carrera 100 max 246.9 | 2431
40 - - 75 | 955 | 60 | 76 68.5 2 : 103.9 100.1
Carrera 101 0 més, carrera 300 mdx. | 284 < Carera 101 omés, carera 300méx.| 271.9 | 268.1
1 X, 271.9 —_
1 6 32 Carrera 100 rnax ’ 111.4 .
25 A Carera 101 omés, carera00méx. | 301.9 —
Con cubierta del motor y bloqueo: LEYG35LIDLIB-LIC ap | Canera 100 méx. 2939 | — | a4 | —
4 0 C Carrera 101 omés, carera300max.|  323.9 —
Cable de bloqueo (23.5)
= 3
o
¢ ) <
8 o
3 °
= ' i
5 Cable del motor '§u o
§ (2 05) 5 [
. \\
— [ -0
3— © T
T q—J5
Ac Xz L Cable del motor
+ Carrera
[mm] Motor paso a paso Servomotor
Tamafio| Rango de carrera A T2 | X2 L | CV 15 15
Carrera 100 max. 210.5 : -
16 . Cable =
Carrera 101 0 més, carrera 200 méx. 230.5 7.5 | 108 | 35 |43 de blogueo A» < ém? <
Carrera 100 méx. 239 I I
25 - - 75 | 109 | 46 |54.5
Carrera 101 0 mas, carrera 300 max. 264 Cable 4
Carrera 100 max. 263 del motor fegslass Q
88888
32 Cartera 101 0 més, carrera 300 méx. 293 75 |1165| 60 | €85 E‘*F“J
Carrera 100 max. 285 20
4
e Carrera 101 0 mas, carrera 300 méx. 315 e |[Igse)] G B8

42
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Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

53
Qo
3 E
2D
n-o
Bloque de soporte L
® Guia para la aplicacién del bloque de soporte
Si la carrera supera 100 mm y se aplica la carga lateral, el >
cuerpo se doblara en funcion de la carga. En ese caso, se E
recomienda montar el bloque de soporte. (Consulte por
separado los modelos mostrados abajo)
—

Modelo de bloque de soporte

LEYG-S|016

lTamaﬁo

016 Para tamario 16
025 | Paratamario 25
032 |Para tamafio 32, 40

LEYG

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

Bloque de soporte

LECA6
LECP6

Bloque de soporte

— 7 Pernos de montaje del cuerpo

EB

. , .
; S @ o |}
(©]

R 2 x OA profundidad
- efectiva rosca OB
_ 2 x oG pasante
. (0.5) ST
WC + Carrera
A\ Precaucion Q
No instale el cuerpo usando Unicamente un bloque de soporte. S
El bloque de soporte sélo debe utilizarse como soporte. g
o
[mm] 5
Tamaio Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST wC X
Carrera 100 max. 55
16 LEYG-S016 - - 69 4.3 32 M5 x 0.8 10 16 44
Carrera 101 0 més, carrera 200 max. 75
Carrera 100 max. 70
25 LEYG-S025 C ; - 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 54
arrera 101 0 mas, carrera 300 max. 95
32 LEYG-S032 Carrra 00 101 4 0 M6 x 1.0 12 22 LERE Y
40 - Carrera 101 0 més, carrera 300 max. 5 505 X1 105

* Con el bloque de soporte se incluyen dos pernos de montaje del cuerpo.

LECSL] H LEYG ” LEY H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Precauciones
especificas
del producto

|

43
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Al

Serie LEY/LEYG

Actuador eléectrico/
Precauciones especificas del

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.

producto 1

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

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

En caso contrario, la posicion de origen puede verse

] Diseio / Seleccidn \ } ] Uso
A\ Advertencia - A\Precaucién
1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo. | <Fuerza de empuje y umbrales de activacion> Sin cargalCon carga lateral en el extremo del véstago
. ‘2 | Fuerza de |Fuerza de empuje Velocidad de |Fuerza de empuje
Seleccione un actggdor adecuado en funC|orj de la carga y la 1 Modelo | de trabajo | (Valor de Modelo | empuje (Valor de
carga lateral admisible en el extremo el véstago. Si no se [mm/s] |entrada de ajuste) [mm/s] |entrada de ajuste)
respeta el limite de trabajo, la carga excéntrica aplicada a la 1a4 | 30%a85% 1a4 | 40%a95%
guia resultard excesiva y tendra efectos adversos como la LEYLH6L| 5a20 | 35%a85% ||LEVOI6LA| 5220 | 60% a95%
creacion de juego en las piezas deslizantes del vastago, una | 21250 | 60% a85% 21250 | 80% a95%
reduccion de la precisién y una menor vida Util. ! 1ad | 20%a65% 1ad | 40%a95%
- o . ! LEYC2500| 5a20 | 35%a65% ||LEYOSCA| 5220 | 60% a95%
2. No utilice el producto en aplicaciones que supondrian la 21235 | 50% a 65% 21a35 | 80% a95%
aplicacion de fuerzas externas o impactos sobre el mismo 3 1a4 | 20%a85% |« Para la carga vertical (hacia
Podrian producirse fallos de funcionamiento. ! LEY(I32[]| 5220 | 35%a85% | arriba), la fuerza de empuje
| 21a30 | 60% a 85% (méaxima) debe ajustarse tal como
3. Si lo va a usar como un tope, seleccione [Serie LEYG] 1a4 | 20%a65% | Se muestra a continuacion y el
TS T ' : n | 5 5 dispositivo debe utilizarse con una
Cojinete de deslizamiento". | LEYCI40O| 5a20 | 35 / a 65°/° carga de trabajo inferior a Ia
4. Si lo va a usar como un tope, fije el cuerpo principal 21230 | 50%a65% | mostrada a continuacion.
usando_ Ia_ fijac_:ién de la guia (con "Montaje superior" o Vel LEY16L] | LEY25L] | LEY32L] | LEY40L]
"Montaje inferior"). ! Paso AlB[c|A|B|c|A[B|c|A|B]C
Si el extremo del actuador se usa para fijar el cuerpo principal Cargatrabajolkg]| 1 [1.5] 3 |2.5| 5 [10]4.5] 9 |18 | 7 | 14|28
(montaje en los extremos), esto afectaré al funcionamiento y ! | Fuerza de empuje|  85% 65% 85% 65%
reducira la vida del producto. ! Modelo LEY16LIA | LEY25[ A
Paso A|B|C|A|B|C
! Cargatrabajo[kg]| 1 |1.5] 3 |[1.2]25] 5
’ Uso : Fuerza de empuje 95% 95%
AP recaucion ! Modelo  |LEYG16}'(]| LEYG25!(]| LEYG32\'(]| LEYG40!'C]
_ . ! Paso A|/B|[C|A|B|C|A|B|C|A|B]|C
1. Senal de salida INP ! Cargatrabajokg]| 0.5| 1 |2.5(1.5| 4 | 9 |25| 7 [16] 5 | 12|26
1) Operacién de posicionamiento Fuerzadeempuie|  85% 65% 85% 65%
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de | Modelo  |LEYG16!'LJA | LEYG25/CIA
ajuste establecido en los datos de paso [Pos. entrada), la | Paso A|B|C|/A|B|C
sefial de salida INP se activa. Cargatrabajokg]| 0.5| 1 [2.5]0.5|15] 4
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior. 3 Fuerzadeempuje|  95% 95%
2) Operacién de empuje _ . 2. Cuando utilice la operacién de empuije, aseglrese
Si la fuerga efectlvg supera los Qato§ de paso [Disparador de ajustar el equipo en [Operacién de empuije].
LV], la senal de salida INP se activara. 1 N | | . q baio d | i5n d
Configure la [Fuerza de empuije] y el [Disparador LV] dentro ! ° .g.o pee. a plezg e trabajo durante la operac?llc)n e
del rango establecido. ! posicionamiento ni en el rango de la operacion de
a) Para asegurarse de que el actuador es capaz de empujar posicionamiento, ya que podria danarse.
la pieza de trabajo con la [Fuerza de empuje] configurada, ' 3. La velocidad de accionamiento durante la operacion de
se recomienda configurar el [Disparador LV] al mismo empuje debe ajustarse dentro del rango especificado.
valor que la [Fuerza de empuje]. Se producen dafios y fallos de funcionamiento.
b) Si el [Disparador LV] y la [Fuerza de empuje] se configuran . . A A
a un valor inferior al limite inferior del rango establecido, la | 4- Uselo a la fuerza de posicionamiento de ajuste
. , . Ve ! iniei . O, .
sefal de salida INP podria activarse desde la posicién ! inicial (LEY161/2501/32(1/4001: 100%, LEY16AL:
inicial de la operacion de empuije. 150%, LEY25A[1: 200%)
Si la fuerza de desplazamiento es inferior al valor inicial,
puede producirse una alarma.
i 5. La velocidad real del producto puede variar en
} funcion de la carga.
Cuando seleccione un producto, revise las instrucciones del catalogo
relativas a la seleccion de modelo y a las caracteristicas técnicas.
' 6. Durante el retorno a la posicion de origen, no

4

4

O
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desplazada, ya que se basa en el par motor detectado.
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Serie LEY/LEYG

Actuador eléctrico/

miento, etc. El perno debe apretarse dentro del rango de par espe-

cificado.

Puede provocar una reaccion anémala de un detector magné-
tico, crear un juego en la guia interna o aumentar la resisten-
cia al deslizamiento, etc.
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Precauciones especificas del producto 2 | ::
Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la ﬁ -
contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento. ©
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com T
S
&
’ Uso o[>
‘ 5|l
APrecaucion 3 5
7. En la operacion de empuie, configure el producto en una posicion ' 13. Durante la operacién de empuje, utilice el producto §
en la que se encuentre a, al menos, 2 mm de la pieza de trabajo 3 dentro del rango de factor de trabajo. —
(dicha posicion se considerara la posicion inicial de empuie). 1 El factor de trabajo es una relacion tomada en el momento en £
Se pueden generar las siguientes alarmas y el funciona- | que puede seguir siendo empujada. =
: ; ! (&)
miento pueds hacerse metab_le' . i+ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) SO
a. Se genera la alarma "Posic. fallida". ! s[>
El producto no puede alcanzar una posicién inicial de empuje | LEY160] pug J 11
debido a la variacién en la posicion objetivo. | Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C gl
b. Se genera la alarma "ALM de empuje” : eTOF/)l]JJe Factor de trabajo | Tiempo de empuje | Factor de trabajo | Tiempo de empuje §
El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de ! ° [%] continuo [min] [%] continuo [min] | | &
empuje una vez iniciado el empuije. 1 40 0 menos 100 — P —
. . . ! 50 70 12
8. Evite rayar o hacer muescas en las piezas deslizantes del ; 70 100 - 20 13 oo
vastago al sujetar o acoplar objetos. ; 85 15 0.8 <0
El vastago y el vastago guia se fabrican con una tolerancia 88
precisa, por lo que hasta la mas minima deformacién puede ! LEY250] d
provocar un fallo de funcionamiento. 1 Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C
9. Conecte el producto de forma que no pueda sufrir impactos ! emoeuje Factor de trabajo Tiempg de empuje Factor de trabajo Tiemp(? de empuje 0
ni se pueda aplicar una carga sobre él cuando haya una guia ! %] (%] continuo [min] [%] continuo [min] -
externa instalada. 3 65 0 menos 100 — 100 — O
Use un conector con libre movimiento (como una junta flotante). 1 LEY32[1/40] E
10. No utilice el producto fijando el vastago y desplazando el Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C 0 menos | Temperatura ambiente: 40°C
cuerpo del actuador. ' empuje | Factor de trabajo | Tiempo de empuje |Factor de trabajo| Tiempo de empuje -
Se aplicaria una carga excesiva sobre el vastago, provocando ] [%] continuo [min] [%] continuo [min] o
dafios en el actuador y una reducida vida (til. 1 Soomenos 44, — 100 — o
. <y | 85 50 15 L
11. Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se . =l
p_ueda a_pllcar un par dg giro so!ore gl yastago. | - Servomotor (24 VDC) I
Si se aplicara un par de giro, la guia antigiro se deformara, <
provocando una pérdida de precision de antigiro. | LEY16AC o
Consulte la siguiente tabla para los valores aproximados del Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C O
rango admisible de par de giro. 1 empuije | Factor de trabajo | Tiempo de empuje |Factor de trabajo| Tiempo de empuje L_llJ
: — 1 [%] [%] continuo [min] [%] continuo [min]
Par de glro.adrmSIbIe LEY160]01 | LEY25[]C] |LEY32/40C1C1| ! 95 0 menos 100 — 100 — —
[N-m] o inferior 0.8 11 1.4 !
LEY25A0
Para atornillar una fijacion 0 una tuerca en la parte roscada del Fuerza de | Temperatura ambiente: 25°C o menos | Temperatura ambiente: 40°C
extremo del vastago, asegurese de que retraer totalmente el . empuje | Factor de trabajo | Tiempo de empuje |Factor de trabajo| Tiempo de empuje >
vastago y coloque una llave en la seccién plana del vastago [%] [%] continuo [min] [%] continuo [min] w
que sobresale. Al apretarla, tome las precauciones necesarias | 95 0 menos 100 — 100 — -
para evitar que se aplique un par de apriete en la guia antigiro. %)
i <<
. 14. Durante el montaje del cuerpo principal, mantenga  |$
! una longitud de cable de al menos 40 mm para E(
! permitir su flexion. §
1 ¢ 9
w
! o -
Conector i ]
hembra i L
12. Cuando aplique un par de giro en el extremo de la placa, %
hagalo dentro del rango admisible. [Serie LEYG] ' 15. Cuando monte un perno, pieza de trabajo o dispositivo O
El vastago guia y el buje se deformaran y causaran un juego de montaje, sujete las partes planas del extremo del | L
anémalo en la guia y un aumento de la resistencia al desliza- vastago con una llave de forma que el vastago no gire. -
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Serie LEY/LEYG

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 3

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

|

/A Precaucion

16. Cuando monte el producto y/o pieza de trabajo,

apriete los tornillos de montaje dentro del rango

Cuerpo fijo/Montaje superior

re Par de apriete| Longitud:
de par especificado. ; 9 ‘ Q i Modelo | Perno ("o | L jmm
Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede Gi o) s %\ a LEYG16} [M4x0.7| 1.5 32
causar funcionamientos erréneo, mientras que un par de \ LEYG?Z?"‘_'I M5x0.8| 3.0 40.5
apriete inferior puede provocar el desplazamiento de la | | LEYGa. |M5x0.8] 3.0 50.5
posicion de agarre o la caida de la pieza. Cuerpo fijo/Montaje inferior

<Serie LEY> Modelo | Perno |Pardeapriete| Prof. max.
Pieza de trabajo fija/Vastago con rosca hembra (e Sy oAl

LEYG16! | M5x0.8| 3.0 10
Par de apriete| Prof. max, |Ditincaente cars LEYG25/" | M6x1.0| 5.2 12
Modelo | Perno | o | tomillo ) | #Eecki e | | [LEYGR' [M6x1.0| 5.2 12
E LEY16| M5x0.8 3.0 10 14 . .
Conector LEY25|M8x1.25] 125 13 17 Cuerpo fijo/Modelo roscado en el lado anterior
hembra terminal LEY32/40| M8 x 1.25| 12.5 13 22 - ;

. - . o Modelo B Par Qe a;\?nete tPrqlfl. max.
Pieza de trabajo fija/Véstago con rosca macho (Cuando se selecciona "Rosca macho en extremo del véstago') max. [Ntm] | tonillo [mm]
Tuerca del LEYG16)'|M4x0.7| 1.5 7
extremo del Tamafo |Par de apriete| Profurddad de [Disande nte caes LEYG25!" | M5x0.8| 3.0 8
% g{ AEEEE de rosca | méx. [N-m] |roscaefectia [mm] de‘%}?ﬁﬁlﬂ'mb” LEYG3M [M6x1.0| 5.2 10

LEY16 |M8x1.25| 125 12 14
“ﬁ |2 [LEV25|Mi4x15] 650 | 205 | 17
Conector C) |LEY32/40[M14x15] 65.0 20.5 22
hembra terminal
i Tuerca del extremo del vastago | Prof, deltorill de
(,-—N_J ﬁv_?—:i e Dt et nn] |ongitud [mm]  fcin final ] o ] .
\C:} NHI LL‘J;L_. LEY16| 13 5 50 mas 17. Cuando monte el cuerpo principal y la pieza de trabajo,
- i‘ LEY25| 22 8 8 0 mas fijelos dentro del siguiente rango de planeidad.
= |LEY32/40] 22 8 8 0 mas

Prof. del tornillo

de la fijacién final * Tuercas del vastago incluidas.

Cuerpo fio/Modelo roscado en la parte inferior del cuerpo (cuando se selecciona "Roscado en la parte inferior del cuerpo’)

Cuerpo fijo/Modelo roscado en el

Modelo | Perno Par Qe apriete Prqf. max.

a max. [N-m] | tornillo [mm]
% 0} LEY16| M4x07| 15 | 55
LEY25| M5x0.8 3.0 6.5
LEY32/40] M6 x 1.0 5.2 8.8

lado posterior7anterior

J

Lado Lado | Modelo | Pero |F&deapriete | Prof. méx.
posterior anteriors max. [N-m] | tornillo [mm]
Q LEY16| M4x07| 15 7
LEY25| M5x0.8 3.0 8
LEY32/40 M6 x 1.0 5.2 10

ﬁﬁ\

Excluyendo LEYCID

<Serie LEYG>
Pieza de trabajo fija/Modelo roscado en la placa
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Par de apriete | Prof. max.
maximo [N-m] | tornillo [mm]
3.0 8
5.2 11
5.2 12

Modelo
LEYG16}"

LEYG25!
LEYG 3

Perno

M5 x 0.8
M6 x 1.0
M6 x 1.0

Taladro roscado
(4 posiciones)

Un escaso paralelismo entre las piezas montadas en el cuerpo, en la
base o en otras piezas puede aumentar la resistencia al deslizamiento.

Modelo Posicién de montaje Planeidad
» ~_ / a
S Lﬁ,@ 5’,er 0.1 mm
LEYO | Cuerpo/Cuerpo inferior -_ﬂ_ !l_- o menos
J J
Montaje superior/Montaje inferior
0.05 mm
0 menos
LEYGOI
Montaje de la pieza/placa —_— 0.05 mm
0 menos

18. Cuando use un detector magnético con vastago guia

de la serie LEYG, se aplicaran los siguientes limites.

Seleccione el producto teniéndolo en cuenta.

* Inserte el detector magnético desde la parte delantera con
el vastago (placa) sobresaliendo.

* Para las piezas ocultas detras de la fijacion de la guia (lado
en el que sobresale el vastago), el detector no se puede fijar.

+ Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en
el lado en el que sobresale el vastago.



Serie LEY/LEYG

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 4

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

Proteccion

] Mantenimiento

IP-

Primera caracteristica Segunda caracteristica

e Primera caracteristica:
Grado de proteccion contra la entrada de cuerpos extraios sélidos

A\Advertencia

1. Corte el suministro eléctrico durante el
mantenimiento y la sustitucion del producto.

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

Sin proteccién

Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 50 mmg o superior

Protegido contra cuerpos extrafos sélidos de 12 mmg o superior

Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 2.5 mmg o superior

Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 1.0 mmg o superior

Protegido contra polvo

G WN=O

A prueba de polvo

¢ Segunda caracteristica:
Grado de proteccidn frente al agua

0 Sin proteccion —_

1 Protegido frente al goteo en sentido vertical Modelo a prueba

se encuentra inclinada en un angulo de hasta 60°

de goteo 1

5 Protegido frente a la caida vertical de gotas de agua cuando la Modelo a prueba
cubierta protectora se encuentra inclinada en un dngulo de hasta 15° | de goteo 2

3 Protegido frente a la lluvia cuando la cubierta protectora | Modelo a prueba

de lluvia

Modelo a prueba

4 | Protegido frente a las salpicaduras de agua de salpicaduras

Modelo a prueba de

5 Proteccion frente a los chorros de agua
chorros de agua

Protegido frente a los chorros de agua de Modelo a prueba de

6 gran potencia chorros de agua potentes

7 Protegido frente a los efectos de la inmersién | Modelo a prueba
temporal en agua de inmersion

8 Protegido frente a los efectos de la inmersion | Modelo

continua en agua sumergible

Ejemplo) En el caso de que esté estipulado como IP65, sabemos que
el grado de proteccion es a prueba de polvo y a prueba de
chorros de agua gracias a que la primera caracteristica es
“6” y la segunda caracteristica es “5”; por tanto, el producto
no resultara afectado negativamente por chorros directos de
agua procedentes de cualquier direccion.

(* Segun la norma JIS C 0920 (2003), los chorros de agua a los
que se refiere el "5" de la segunda caracteristica corresponden a
un caudal de agua de 3 minutos a 12.5 L por minuto).

O
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Frecuencia (Comprobaci6n de aspecto| Comprobacién de la correa
Inspeccién antes del uso diario O —
Inspeccidn cada 6 meses/250 km/5 millones de ciclos @) o

= Seleccione aquello que ocurra primero.
¢ Elementos en los que realizar una comprobacién visual
1. Tornillos de fijacidn flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracién, ruido
* Programa aproximado de sustitucion de la correa

Se recomienda sustituir la correa cada 2 afios o después de
que el actuador haya recorrido la siguiente distancia.

Modelo | Distancia || Modelo | Distancia || Modelo | Distancia
LEY16CJA| 2000 km ||[LEY25CJA| 2500 km || LEY32A | 4000 km
LEY1601B| 1000 km |[LEY25(1B| 1200 km || LEY32B | 2000 km
LEY160JC| 500 km |[LEY2501C| 600 km || LEY32C | 1000 km
Modelo | Distancia
LEY40A | 4000 km
LEY40B | 2000 km
LEY40C | 1000 km

 Elementos en los que realizar una comprobacion de la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la

correa cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese

ademas de que su entorno y condiciones de trabajo satisfacen
los requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado
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
extrafias 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.
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Seleccion
del modelo
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LEYG

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

I

LECA6
LECP6

LEC-G

Servomotor AC \
” LEY W LECPA ‘ LECP1
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Controlador/Driver

Modelo de entrada de datos de paso ................................................ Pa’gina 49

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

Serie LECP6 Serie LECAGb

Seleccion
del modelo

|

(Servo/24 VDC)
LEY

paso

[ Servomotor (24 VDC)/Motor paso a

B

LECAG6
LECP6

o
&)
Ll
-

LECPA LECP1

= >
Serie LEC-G .
Pagina 72 Z ___
’ o
>
-
;D_
4]
-
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ,‘;
Serie LECP1 Serie LECPA |



Controlador (Modelo de entrada de datos)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

Forma de pedido

A\ Precaucién LE C P 6P -

[Productos conformes a CE] -1
(@ La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los -
actuadores eléctricos de la serie LEY con los controladores
de la serie LEC. La nomativa EMC depende de la | s ontrolador Serie LECP6 Serie LECA6

configuracién del panel de control del cliente y de la .
relacion entre otros equipos eléctricos y cableados. Por Motor compatible Referencia del actuador

tanto, la conformidad con la directiva EMC no puede
certificarse para aquellos componentes SMC que hayan P Motor paso a paso

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del

sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones (Servo/24 VDC) aQtuadOf)
de trabajo reales. En consecuencia, es necesario que el S " Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo LEY16B-100-R16N1
cliente compruebe la conformidad con la directiva EMC de A ervomc:\lotr ’

) la maquinaria y del equipo como un conjunto. (24 VDC) Nota 1) ° Opcién

(2 Para la serie LECAG (controlador de servomotor), la . - -
conformidad EMC ha sido probada instalando un kit | - Niimero de datos de paso (puntos) ¢ » Longitud del cable E/S [m] — Montaje con tomillo
de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro de _ Sin cable D Nota) | Montaje en rail DIN
ruidos en la pag. 58. Consulte el Manual de ﬂ 1 Nota) El rail DIN no estd incluido
Funcionamiento de LECA para la instalacion. Tioo E/S en paralelo ¢ 1.5 Pidalo por separado :

[Productos conformes a UL] P P 3 3 '

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera N | NPN 5 5

utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de P | PNP

alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

* Si selecciona el modelo equipado con controlador durante el pedido de la serie LE, no
necesita pedir este controlador.

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

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador. ~_______oceemeeee T

<Asegurese de comprobar lo siguiente antes del uso> LEY16B-100 e
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. e
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

\_ @® @

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)
Suministro eléctrico Nota 1) Tensidn de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corrente: 3 A (méx. 5 A) Yoa2 Tension de alimentacion: 24 VDC £10% Consumo de corriente: 3 A (méx. 10 A) Noz2)
(Incluyendo fa alimentaci6n del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo] | [Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacidn de control y el desbloqueo]
Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento fotoacoplador)
Salida en paralelo 13 salidas (aislamiento fotoacoplador)
Encoder compatible Fase A/B, Entrada del receptor de linea, Resolucién 800 p/r [ Fase A/B/Z, Entrada del receptor de linea, Resolucién 800 p/r
Comunicacién 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 Cable del actuador: 20 o0 menos
Sistema refrigerador Refrigeracioén 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 congelacién)
Rango de humedad de almacenamiento [%RH] 90 o0 menos (sin condensacion)
Resistencia al Entre la carcasa (aleta de radiacion)
aislamiento [MQ] y el terminal SG 50 (500 VDC)
Peso [g] 150 (Montaje con tqrnillo)
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.
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Montaje
a) Montaje con tornillo (LECCJ611-0J) b) Montaje en rail DIN (LECJ6JD-[1)
(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 ::> :

=

Direccion de montaje :> 4

ﬁ Adaptador para montaje en rail DIN

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

Nota) Si se usa el tamafo 25 o superior de la serie LEY, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

. L
Rail DIN 75 12,5 5.25
AXT1 OO'DR'D 7 (Paso)
. ) . - anje o | b _ N NN NN
: Pe,ira 0, |ntro§uzca'un ndmero |nd|pado en elI apartado “N¢” de la tabla inferior. 3 @ - OO €
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 52. ™
Te]
1.25

Dimensiones L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 13 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
DimensionL| 23 | 355 | 48 | 60.5| 73 |855 | 98 |110.5| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5

Seleccion
del modelo

l

LEY

LEYG

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

[

©
<<
8]
w
-l

LECP6

Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
DimensionL| 273 | 285.5 | 298 | 310.5 | 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5 | 398 | 410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 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.

SMC 51

N

Servomotor AC

[ \
LECS[] ‘[ LEYG T LEY W‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

l

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECJ611-[0)
(81.7)
66 24.5 35

©

b) Montaje en rail DIN (LECCI6J]1D-[1J)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
3
©
91.7)

52

LED de alimentacion (verde)

para montaj
del cuerpo 31

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

(ON: Alarma activada)

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

Conector de codificador CN3

150

141

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

4.6
para montaje
del cuerpo

Consulte la dimension L y la referencia
del rail DIN en la pag. 51.

35
31

150
132

173.2 (cuando se retira el rail DIN)
167.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

O
g



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

Enchufe de alimentacion para LECA6

Nomb. del terminal Funcién Descripcion de funciones
. " . 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 Alimentacion 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.
Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECA6 (Phoenix Contact FK-MCO0.5/7-ST-2.5)
Nomb.del terminal Funcién
. " . Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS
ov Alimentacion comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24v Alimentacion 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 LEY con caracteristicas técnicas estandares.)

Ejemplo 2 de cableado

Seleccién
del modelo

l

LEY

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

LECAG6
LECP6

. # Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN5, use el cable E/S (LEC-CN5-00). o
’ Conector E/S en paralelo. CNS = El cableado debera modificarse en funcion delriipo de E/S en paralelo (NPN o(PNP). Realic,?e el cableado (_I)
Esquema de cableado conforme al siguiente esquema. H
LECLI6NTICI-CI (NPN) LECI6PI-C1 (PNP)
24 VDC 24 VDC
CN5 para las sefales E/S CN5 para las sefales E/S —
COM+ | Af {1 COM+ | A1 {1 o
COM- | A2 COM- | A2 8
INO A3 — INO A3 | - — -l
IN1 A4 — IN1 [V - — -
IN2 A5 — IN2 A5 | T - — <
IN3 A6 — IN3 A6 | - — o
NG | A7 — INg | A7 |7 O
] ww
IN5 A8 — IN5 A8 |~ - — _
SETUP | A9 — SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 — >
ouTo B1 —{Caigal—¢ ouTo B1 Carga w
outt | B2 |—{Cag—s ouTt | B2 -
ouT2 B3 —{Caigal—¢ ouT2 B3 o
ouUT3 | B4 —Caga—¢ ouT3 | B4 <
ouT4 B5 —{Caigal—¢ ouT4 B5 % -
ouTs | B6 |—{Cagal—s ouTs | B6 5
BUSY B7 |—{Caige}—9 BUSY B7 §
AREA B8 —{Caigal—¢ AREA B8
SETON | B9 (—{Cargal—¢ SETON | B9 g
INP B10 —{Cargal—s INP B10 w
SVRE | B11 |—{Cagal—¢ SVRE | B11 -
«ESTOP | B12 —{Cagal—¢ =ESTOP | B12
*ALARM | B13 —{Caga *ALARM | B13
[ L
Senal de entrada Senal de salida —
Denominacion Contenido Denominacion Contenido D
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUT5 |Salidas del n® de datos de paso durante el funcionamiento 8
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefal de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento w
INO a IN5 N@ bits espgcificado en Iog dat9§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del drea 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 L
SETUP Instruccion para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo e
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuie.) 5§88
DRIVE Instruccion para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento estd activado %%é_
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG 323
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento *ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma a®o

O

Nota) Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)

SvVC
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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

o ’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion

Posicién de entrada

Salida INP | ON OFF

[ON]

©: Requiere configuracion.
. i O: Requiere ajuste al valor deseado.
Datos de paso (posicionamiento) —: No requiere ningtn ajuste.

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje v,
cuando alcanza dicha posicidn, comienza a empujar a una fuerza
inferior a la de ajuste. 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

Y ’ Aceleracion ‘

Velocidad de empuje ‘ l
[Posicién] i
:<—{ Posicén de enfrada

’ Deceleracion ‘

Fuerza

Fuerza de empuje

Disparador LV O
Salida INP | ON OFF ON

©: Requiere configuracion.

Datos de paso (empuje) O: Requiere ajuste al valor deseado.

Necesidad Elemento Descripcion

Necesidad Elemento Descripcion

Cuando se requiera la posicion absoluta,
configurar en "Absoluto". Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | MOD movimiento

Cuando se requiera la posicion absoluta,
configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | MOD movimiento

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

Velocidad

0|0

Posicion Posicion de destino

0|0

Posicion Posicion inicial de empuije

Pardmetro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

O | Aceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

O | Aceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
100, la operaciéon cambiard a operacién de
empuije.)

© | Fuerza de empuje

— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.

Se define el factor de fuerza de empuije.

El rango de ajuste varia en funcion del tipo
de actuador eléctrico. Consulte el manual
de funcionamiento del actuador eléctrico.

O | Fuerza de empuje

— | Velocidad de empuje | No requiere ninguln ajuste.

Fuerza de

0 Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento

(no se requiere ninglin cambio especifico).

Condicién que activa la sefal de salida
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
activa. (No es necesario modificar el valor
inicial.) Si es necesario emitir la sefal de
llegada antes de que se complete la
operacion, aumente dicho valor.

O | Areat, Area 2

O | Posicién
de entrada

54

O

Condicién que activa la sefial de salida
INP. La sefal de salida INP se activa
cuando la fuerza generada supera el
valor. El nivel de activacion debe ser la
fuerza de empuje o inferior.

© | Disparador LV

Velocidad de empuje durante el empuje.Si
la velocidad de ajuste es elevada, el actuador
eléctrico y las piezas de trabajo pueden resultar
danadas debido al impacto de las mismas contra
el extremo, por lo que este valor de la velocidad
debe ser mas bajo. Consulte el manual de
funcionamiento del actuador eléctrico.

O | Velocidad
de empuje

Par méximo durante la operacién de posicionamiento

O | Fuerza de posicionamiento ) L ) .
(no se requiere ningiin cambio especifico).

Condicién que activa la sefal de salida
AREA.

Distancia de traslado durante el empuje. Si la
distancia de traslado supera el valor de ajuste, el
producto se detiene, incluso si no se encuentra en
una operacion de empuije. Si se supera la distancia
de traslado, la sefial de salida INP no se activara.

O | Area1, Area 2

© | Posicién de entrada




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

Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Temporizacion de senal

Seleccién
del modelo

{

Retorno al origen

Suministro eléctrico 24V
| oV
ON
SVON OFF
Terminal
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Terminal
INP L
n
n
"
*ALARM l‘\
| E “‘
*ESTOP H
— : l‘
HERY
P
1
Velocidad = 0 mm/s
[
1
Retorno al origen E

i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardametro
1
]

]
i

: s ) . ) i

! basico, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. !

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

ON
ENTRADA .
— L h _ A : OFF
Terminal 15ms E Salida del n® de i
DRIVE o meg j datos de paso 3| -
SALIDA ON
OFF
Terminal BUSY °
INP A
A
HA
R
Velocidad =t 0 mm/s
Operacion de posicionamiento; }
1

Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada” de los datos de
! paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado.

= "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o
"+ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD
Terminal | HOLD | |
Terminal BUSY
Velocidad jPunto de i
arranque 1 HOLD durante la operacién
i elentizado }

« Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una
operacion de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD.

~
Z

ON
OFF

ON
OFF

0 mm/s

SvVC

)
i Escaneado del n2
! de datos de paso

ON
ENTRADA i
— Saqed : . ° : OFF
Terminal 15ms 1 Salida del n° de i
DRIVE g md jdatos de paso | :
’
-
SALIDA i ON
OFF
Terminal BUSY °
INP A
"
: 1
1
[
Velocidad .' '. 0 mm/s
Operacion de empuje .' |
U S .
E Si la fuerza de empuije actual supera el "nivel de umbral" i
1 de los datos de paso, la sefial INP se activara. '
Reinicio { Reinicio de alarma !
| ON
Terminal | RESET I
erminal OFF
ON
SALIDA
4 -}\ OFF
Terminal " N
+ALARM I ©
_______________ e OFF
iSalida de alarmai 1 1
i Es posible identificar el grupo de alarma mediante la i
1 . . g ~ 1
1 combinacién de las sefiales OUT cuando se genera la alarma. |
= 7xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito légico negativo.
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LEY

LEYG

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

(

LECAG6
LECP6

LEC-G

Servomotor AC
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

LECSL] ‘ [

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LECP6
Serie LECAb6

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5
10*
15%
20*
* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O|W > o ow| =

Tipo de cable®

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

1
_I___| LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m Ladodel controlador _

(N° de terminal)
Lado del actuador

Conector C (14.2)

14532
Si 6 (13.5)

SIRIND=

[
Conector A

M

(10)

(30.7)

~ — (N2 de terminal)

«©

2 I.“"-l < A1 _ B1
© A6 +-B6

L (14.7)

LE-CP- 32 /Longitud de cable: 8 m,
(+ Bajo demanda)

10m,15m,20 m

Lado del controlador

(N© de terminal) ConectorC_ (14.2)
= g Lado del actuador s < (N2 de terminal)
LR= I — Q A
' ~ - A B1
o H[ L HES E
= L ] A6 B6
) «© |
S -
ConectorA s g (14.7)
(307) |~ L Conector D (11)
- Ne de terminal Ne de terminal
Chautiio del conector A Caler el el 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
Ne de terminal
____Tiera ____ Color del cable| e gonector D
Voo B-4 - - Marron 12
GND (tierra) A4 — XXX — Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 ' .‘ XXX . .‘ Negro 6
B B-6 —t —t Naranja 9
E B6 000 aran 0
””””””””””””” — 3

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

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*

* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O W > o uv|w| =

Con freno y sensor ¢

Tipo de cable ¢

Lado del actuador

—B_—I___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3m, 5 m

Lado del controlador

(N2 de terminal) Conector A ﬁg ConectorC  (14.2) (Ne de terminal)
1 E;EB 2 EI / ‘ = . s A1I- —1[31
5TE6(35 =t [ = pedliill Be
18532 & i I ¥ ‘ — Al B1
- | 16 EEF#_/_L 5| = A3 B3

] Conector B ] '
= (30.7) g L (11) (14.7)

LE-CP- 22 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (= Bajo demanda)

Lado del controlador

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.
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Lado del actuador T
. -— ™| 2 .
(Ne de terminal) Conector A <| 9 ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
Q| =
152 < T N AR BT
sTE6 S | [El
= ] - A6-{E 1) B6
. Q = Al B1
i = N A s \ s B3
- ~
Conector B 3
‘ﬁ30-7) — £ L (14.7)
- N¢ de terminal N¢ de terminal
Gl del conector A Selondelcabl 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
Ne de terminal
P Tierra_ . Color del cable|ye sonector D
Vee B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A4 ,-' L XXXX ,-' \ Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T : >OOO< T : Negro 6
B B-6 — 1 Naranja 9
2 B 000 faren s
e EE e — 3
A N¢ de terminal
Chrntito de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo () A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2

SvVC

O




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

o
S
23
[$]
o E
T —
GRS
—
P —
[Cable robético para el servomotor (24 VDC)] “g’
<
LE —_ CA —_ LE-CA-OI Lado del controlador % >
— oL
Lado del actuador ) 23
NE de t i -—_— Conector C (14.2) S (N® de terminal) S |
. ° de termina ~
Longitud del cable (L) [m] ( ) > ) = (28.7)  Conector A 3 (16.6) g
1 1.5 e 5 s
: 3 4 g | 321 3
3 3 i 7 =
5 : (13.5) - ===t [, [ ¢ \ 145 S
i [ i | P \ \ P S
8 8* < ‘ 44 =
A 10* N AB S|l
© >
B 15% 3 (14.7) S >=
Conector B S
+ Bajo demanda — Conector D %
c
o N2 de terminal N2 de terminal 3
Slits del conector A Coloridelicable del conector C N
U 1 Rojo 1
v 2 Blanco 2 ‘98
W 3 Negro 3 g 3]
S Ne de terminal ) Ne de terminal L
Circuito o GaiEEEr B . Tierra Color del cable !l e ) I
Vce B-1 4 £ \\ £ \\ Marrén 12
GND (tierra) A-1 1 i \ i \ t Negro 13
A OO0 e ; Q
A A2 — 1 t  Negro 6 !
8 e D 00O RN S : 0
B A3 4 — L I Negro 8 ﬂ
= B4 | — S { Amarillo 11
Z A-4 ‘\Z LS Negro 10
**************** N — 3
Conexién al material de apantallamiento E
O
[Cable robdtico con freno y sensor para el servomotor (24 VDC)] 'iIJ
LE-CA- —B LE-CA-C-B
= <
Lado del actuador [a B
Longitud del cable (L) [m] Lado del controlador (e ge terminal) | ©Q
o (30.7) Conector A1 o) (16.6) w
— ) .
1 1.5 o) @) |/ oomector iz S| 2 Conector C (14.2) S -~
3 3 (N2 de terminal) onector gls =
1 2 7 = ' o
5 5 3 7 = ::::;/ | Ié \
8 | & e 1 N I [ 7]
A 10* (13.5) ~ .
8V} -7
B | 15 2 o} | | — | fw
* H e — |
c 20 16 3 B
 Bajo demanda RS (30.7) & L (14.7) Q
Conector B Conector D S
L= o ———
Con freno y sensor ® Ry | e : E(
- ° de terminal ° de termina b
ity del conector A1 Color del cable del conector C 3
U 1 Rojo 1
Vv 2 Blanco 2 Y
w 3 Negro 3 E
romri Ne de terminal ) Ne de terminal -l
Cireuto 6| conector A2 JE— Tierra______ ~ Color del 6201¢ | gef conector D
Vce B-1 4 £ \\ £ \\ Marrén 12
GND (tierra) A-1 1 i \ i \ t Negro 13
A B T OO ke : ——
A A-2 1 ' ‘ ' ‘ t  Negro 6
8 B OO ek > %
B A3 | L S | Negro 8 2
Z B-4 1 ! /‘ L /‘ { Amarillo 11 8
- l y 4 ) Negro 10
A Y T S i I Y
- ° de termina i6 i i
Circuito ® Conexion al material de apantallamiento ———
del conector B "
prono ) Sy D .O.0.0 S ; 288
Freno (-) A-1 1 t Negro 5 L3
Sensor () B8 T OO an : 585
Nota) No utilizado para la serie LE. | Sensor (=) Not&) A-3 1 t Negro 2 3 §E
o
el
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Serie LECP6
Serie LECAb6

Opciones: Cable E/S

LEC-CN5-

Lado del controlador Lado del PLC
s (N de terminal)
Longitud del cable (L) [m] 2 A1 B1 A1
L 15 < = A;S
a1 s A .
5 5 :
(14.4)| | L B13  pi3 A13
N2 de pin | Color del |Marca en|Color de N2 de pin | Color del [Marcaen|Color de
del conector| cable el cable |la marca del conector|  cable el cable |la marca
- . Al Marrén claro| ® Negro B1 Amarillo | = = Rojo
* Tamaio de conductor: AWG28 A2 Marrén claro| B Rojo B2 Verdeclaro| B ® Negro
A3 Amarillo | B 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 | Negro
A9 Blanco | ®m Negro B9 Marrén claro|  m B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m ® | Negro
Al Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m ® ® | Rojo
A12  |Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo | = = Negro B13 Verde claro| m m ®m | Rojo
— Tierra

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

LEC-NFA

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

T\
N/

(28.8)

(12.5)

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

( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador

(2 Cable de comunicacién (3m)

(3 Cable USB
(A-mini B type)

Controladores/Driver compatibles

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

Contenido

PC (1) Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
(2) Cable de comunicacion

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

Controlador motor paso a paso (Servo/24 VDC) serie LECP6

Controlador servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

Driver motor paso a paso (Modelo entrada de pulsos) serie LECPA

Requisitos de hardware

Sist. operativo Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits y 64 bits).

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando

Comunicacién

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
Interfaz

Indicador XGA (1024 x 768) 0 mas

* Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
= Consulte el sitio web de SMC para obtener informacién sobre actualizacién de version, http://www.smcworld.com

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

M Eazy Mode [F1==)
Fiedf) Edit Comm Setting
o Tast RINOMIG | Stop
- =1 eda| 00 |
Step Mo Pasition Speed Forcn
M 0 050 0 mmfs 90 % e
Stabug Jow Somed :
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Step Data

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf Pushinge In pos
nnfa LY I 1 .

0| Abzolule 190 b0
1/ Absolute 190 10.00
Z | Abzolule 190 20.00
3 Absolute 200 30.00
4| Abzolule kil 40.00
§ Absolute a0 50.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

1.00
1.00
1.00
1.00

1.00
1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Mave Speet 210 [me/anc] Mave distae [

i i [—
Peady 100.00 ~- 300.00
Facil manejo y sencillo ajuste
@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso del actuador

como son la posicidn, la velocidad, la fuerza, etc.
@ El ajuste de los datos de paso y la comprobacion del
accionamiento se pueden realizar en la misma pagina.
@ Puede utilizarse para el control manual y el
movimiento a velocidad constante.

Ejemplo de pantalla en modo normal

I 85 TCamtratier - Etap Datal 81

ress. B Mrmal

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 comprobacion de la salida obligatoria.
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Seleccion
del modelo

l

LEY

LEYG

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

[

LECAG6
LECP6

Servomotor AC

LECSL] H LEYG ” LEY H LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

l

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEC

C € M

Consola de programacion / LEC-T1

Conmutador de habilitacién
(opcional)

AR RRES

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

Opcioén
¢ Se incluye el conmutador de
habilitacion.

Modo sencillo

Seta de emergencia

Forma de pedido

LEC-T1-3

Consola de programacion l

Longitud de cable [m]

(3] 3 |

Idioma inicial ®

J | Japonés

E | Inglés

G

lConmutador de habilitacion

Ninguna

S | Equipado con conmutador de habilitacion

* Conmutador de interlock para funcién de

prueba con control manual (JOG)

¢ Conmutador de parada

@ Equipado con conmutador de parada ‘

+ El idioma mostrado puede cambiar a inglés o japonés.

Caracteristicas técnicas

Elemento

Descripcion

Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Grado de protecciéon

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o menos (sin condensacion)

Peso [g]

350 (excepto el cable)

[Productos conformes 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.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Funcién Descripcion

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Menu

Datos de paso | Ajuste de los datos de paso

Datos

Datos

¢ Operacion de control manual

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

Monitorizacién
"Jog" (control manual)

* Operacion en 1 paso

Prueba .
* Retorno al origen

Monitorizacién |+ Visualizacion de 2 elementos seleccionados

entre Posicion, Velocidad, Fuerza.

+ Visualizacion del eje y del n° de datos de paso

N¢ datos de paso
Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicidn, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)

Prueba (Ver. 1.
Alarma Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
Ajuste de TB (Ver. 2.5

Posicidn, Velocidad, Fuerza de empuje, Aceleracion, Deceleracion, MOD movimiento.
Disparador LV, Velocidad de empuje, Fuerza de desplazamiento, Area 1, Area 2, Posicion de entrada

¢ Visualizacion de la alarma activa

Monitorizacion

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

"Jog" (control manual)

Alarma PR
* Reinicio de alarma
¢ Reconexion del eje
* Ajuste del modo sencillo/normal

Ajuste de TB e Ajuste de los datos de paso y
seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion

60

——Retorno al origen
Operacion de control manual

Prueba

Operacioén en 1 paso

Alarma

— Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconexion del eje ((Ver. 1.xx)
Japonés/inglés (Ver. 2.xx)

Sencillo/Normal
Ajuste de elemento

O
g



Consola de programacion Serie LEC

o
53
89
o E
»3
Modo normal —
e —
Diagrama de flujo de las operaciones del menu é’
Funcién Descripcion Menu Datos de paso 5
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Datos de paso N¢ datos de paso % E
Paramet . A d i Parametro MOD movimiento el 3
arametros juste de parametros Monitorizacion Velocidad 2
* Operacion de control manual / Prueba Posicién §
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion 3
* Retorno al origen Archivado Deceleracion ol —
* Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje 8
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexién Disparador LV §°
datos de paso y operar) Velocidad de empuje ’8‘
* Salida forzada Fuerza de posicionamiento 21O
* Salida forzada (salida de sefal Areal, 2 & E
forzada, salida de terminal forzada) Posicion de entrada g |
N oo .. . . = €
Mon!tor!zac!qn de ac0|o~nam|ento_ Parametros Ajuste basico | g
* Monitorizacion de la sefial de salida Basico 3
Monitorizacion | Monitorizacion de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. | L \—
* Monitorizacion del terminal de salida
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV 28
¢ Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par 0o
ALM (Reinicio de alarma) Sefal de salida N¢ pasos L
* Visualizacion del registro de alarmas Sefial de entrada Ne¢ dltimo paso -l
Terminal de entrada
* Guardado de datos i —{ Monitoriz. sefial de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada | (?
ggri\twéetl:;ﬁzienld%oggzador que Prueba —{ Monitoriz. sefial de entrada | 8
comunicacion (se pueden guardar ‘égg/r Ir\1/|c(>);/IE()RI G —{ Monitoriza. terminal de salida| |
4 archivos, con un conjunto de - ; — -
. datos de paso parémjetros Accionamiento de prueba —{ Monitoriz. terminal de entrada|
Archivado > y . Salida forzada -
definidos en cada archivo). o
* Carga en el controlador ALM ALARMA activa (&)
Carga los datos guardggos enla Estado Visualiz. alarma activa IilJ
consola de programacpn enel Registro de ALARMA Reinicio de alarma
controlador que se esta
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARMA <
* Eliminacion de datos guardados. Guardado de datos Visualiz. entradas al registro o
* Proteccion de archivos (Ver. 2.+ Carga en el controlador &J)
* Ajuste de visualizacion Eliminacion de archiv9§ -
(modo Sencillo/Normal) Proteccion de archivos (Ver. 2.) L
* Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) Ajuste de TB
e Ajuste de retroiluminacién Senci
. encillo/Normal
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD Idiomla
* Ajuste del sonido de pitido Retroiluminacion >=
* Max. conexiones del eje Contraste de LCD Ll
* Unidad de distancia Pitido -
(mm/pulgadas) Méx. conexiones del eje %)
Reconexién * Reconexion del eje Contrasefia f;
Unidad de distancia o —
5(
) ) —{ Reconexion g
Dimensiones @
34.5 (>?
Ne Descripcion Funcién IiIJ
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
3 | Setad ._| Bloguea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. ———
@\% ela de emergencia g bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. H
4 | Protec. conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada (7))
Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la 8
5 | habilitaciéon funcion de prueba del control manual (jog). Otras _|
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas.
6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada 8,90
7 | Cable Longitud: 3 metros 683
8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador § § g
25 |22.5 £23
o
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O

61

|



Unidad GW

Serie LEC-G

Forma de pedido

C€ N

La conformidad EMC

€quipo como un conjunto.

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]
ha sido
comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LE con los
controladores de la serie LE. La
conformidad electromagnética 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
EMC 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 1
directiva EMC de la maquinaria y del

[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente
de alimentacion de clase 2 compatible

Protocolos de buses de campo aplicables o

L LEC-G

NHZ

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaje
PR1 PROFIBUS DP — [Montaje con tornillo
EN1 EtherNet/IP™ D Nota) | Montaje sobre rail DIN

BT -

Nota) El rail DIN no esta incluido.

C-CG

Pidalo por separado.

1]-|L

Tipo de cable o—‘

Cable de comunicacién

Cable entre derivaciones

Conector de derivacion

LEC-CGD .
Conector de derivacion I I.

Longitud de cable l

K 0.3m
L 0.5m
1 im

Cable de

comunicacion

o

Cable entre

p——
e - =

con UL1310. derivaciones
et LEC -CGR
Caracteristicas técnicas
Modelo LEC-GMJ20 LEC-GDN1O0I LEC-GPR10 LEC-GEN10
Sistema anlicable Bus de campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
P Version Nota 1) v2.0 v2.0 vi.0 VA0

Caracteristicas
técnicas de

156 k/625 k/2.5 M

9.6 k/19.2 k/45.45 k/

Velocidad de comunicacién [bps] 125 k/250 k/500 k 93.75 k/187.5 k/500 k/ 10 M/100 M
/5 M/10M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Archivo de configuracién Nota2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS

4 estaciones | Entrada 896 puntos

comunicacién Area de ocupacién E/S ocgpadas 1,08 palabras  |Entrada 200 bytes (186 usados)| Entrada 57 palabras Entrada 256 bytes
(ajuste 8 | Salida 89 puntos | Salida 200 bytes (182 usados) | Salida 57 palabras Salida 256 bytes
veces) 108 palabras
Alimentacion de | Tension de alim. de potencia [V] — 11a25VDC — —
cableado en cadena | Consumo de corriente interna [mA] — 100 — —
Carac. técnicas del conector de comunicacion | Conector (Accesorio) | Conector (Accesorio) | Multiconector sub-D RJ45
Resistencia de terminacién No incluida No incluida No incluida No incluida
Tension de alimentacién de potencia [V] 24 VDC +10%
X No conectado a consola de programacion 200
Consumo de corriente [mA] Conectado a consola de programacion 300
Terminal de salida EMG 30VDC 1A
Caracteristicas Controladores aplicables Serie LECP6, Serie LECA6
técnicas del Velocidad de comunicacion [bps] N2 ?) 115.2 k/230.4 k
controlador N° mé. de controladores que s pueden conectar'o24 12 | 8 Nota 5) 5 | 12
Accesorios Conector de alimentacion, conector de comunicacion Conector de alimentacion

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacién)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Modelo de montaje con tornillo

200

Peso [g]

Modelo de montaje sobre rail DIN

220

Nota 1) Tenga en cuenta que la version esta sujeta a modificaciones.
Nota 2) Los archivos se pueden descargar del sitio web de SMC, http://www.smcworld.com
Nota 3) Cuando se usa una consola de programacién (LEC-T1-00), ajuste la velocidad de comunicacién en 115.2 kbps.
Nota 4) El tiempo de respuesta de comunicacion para un controlador es de 30 ms aprox.

Consulte “Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion" para obtener los tiempos de respuesta cuando hay varios controladores conectados.
Nota 5) Para la entrada de datos de paso, se pueden conectar hasta 12 controladores.
Nota 6) Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
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Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicaciéon

unidad aw Serie LEC-G

El tiempo de respuesta entre la unidad Gateway y los controladores depende del nimero de controladores conectados a la
unidad Gateway. Para el tiempo de respuesta, véase la siguiente grafica.

400

_
= 350 =

300
250 e

200
—
150

100 =

'/u’

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M1 12
Numero de controladores que se pueden conectar (unidad)

Tiempo de respuesta [m

e
500/
0

Dimensiones

« Esta grafica muestra los tiempos de retraso de la unidad Gateway y de

los controladores.

No se incluye el tiempo de retraso de la red de buses de campo.

Montaje con tornillo (LEC-GII)
Modelo: CC-Link Ver. 2.0

(85) 35
82 04.5 (35)
1 Para montaje
R del cuerpo
g
N .
S : 2

- i || O

s |2
B
B

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

Modelo: PROFIBUS DP

(87.9) (35)
82 945 __ [Ta
1 Para montaje
e del cuerpo

161

Tl
170
152.2

‘{ 18.2
4.5

Para montaje del cuerpo

Modelo: DeviceNet™

(85)
82

¥
-

Modelo: EtherNet/IP™

85
82

-

04.5

Para montaje del
cuerpo

4.5

Para montaje del

cuerpo

170

170
152.2

(35)

31

152.2

161

18.2

4.5

(35)

Para montaje del
cuerpo

Hl

B
E

7

161

:

18.2

4.5

Para montaje del
cuerpo

M Marca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

ZSNC
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Seleccién
del modelo

l

LEY

LEYG

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

(

LECA6
LECP6

LEC-G

Servomotor AC }
” LEY W LECPA ‘ LECP1

LEYG

[

‘ LECS[] ‘ [

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LEC-G

Dimensiones

Montaje sobre rail DIN (LEC-GOIIID)

Modelo: CC-Link Ver. 2.0

(85)
82
ol
N
H <t
(o)
L
e
i
it
"
@) *

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

(35)

31

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

Modelo: PROFIBUS DP

(87,9)
82
5
£
(98)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)
187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

Zz
a
T
s
©
3
30(\|
g N
Sl & ip
e} ~—
[0
(2]
o
©
C
g
=)
L
«®
~
[ee]
@
Eered
(35)
31
N
Rl of
™o
0

161

Modelo: DeviceNet™

(85) (35)
82 31
—fl
i -l Z
Z| o
o 8|'F
H = =
3 Yo |f
© 8 =
o S| of
3,.,‘-; 3 g,’c\: ) : § boc:
18 3 g H
i o
1 88 ;
=
c| $ I
3 g §
Al o I[=4
o 2 5
2l )
] 2 &
(95) b raur
* Montaje sobre rail DIN (35 mm)
Modelo: EtherNet/IP™
(85) (35)
82 31
1
o
- Z
Z| o
o 9T
= = =
3 S
o ©
[}
b g > o m
o o Ol &
i = o —
| &8 8 g
S| o
g
Sl s
83
| o
3 5
e 2
(95 =

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

161

Rail DIN L
AXT100-DR-O 75 12,5 (Paso) 5.25
+ Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. _] _1
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. @ ﬁ I ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ &
]
125 |
Dimension L [mm]
Ne 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855| 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 | 385.5 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5

M Marca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
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C€ N

o
-9
n . ?8 §
Controlador sin programacion
GRS
—
| | —(
Serie LE F 1 :
[a]
>
&
o
gl>=
314
o
g
- ©
Forma de pedido 2
Q.
5
s}
LECP1|P|1] |-|[LEY16B-100 =
o
I = e
Controlador Opcis Referencia del actuador § E
Motor compatible pcion - - (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador) gl
P — | Montaje con tornillo Ejemplo: Introduzca [LEY16B-100] para el modelo £
[ P [ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ] D Nota) | Montaje en rail DIN LEY16B-100B-R16N1 s
Nota) El rail DIN no esta incluido. : : - |2
N2 de datos de paso (puntos) Pidalo por separado. = Si se selecciona el modelo equipado con
- — . controlador durante el pedido de la serie LE, ©0w©
[1 |14 (sin programacién) | o Longitud del cable E/S [m] no necesita pedir este controlador. <Q
= Sin cable 0O
Tipo E/S en paraleloe 1 1.5 L L
N| NPN 3 3 ~-d
P PNP 5 5
9
/A\Precaucion El cont_rolad_or se ven_de como (S
[Productos conformes a CE] una unidad independiente tras el ﬂ
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEY con los controladores de la ajuste de un actuador compatible.

serie LEC. La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del cliente y de la relacién con
otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, la conformidad con la directiva EMC no puede certificarse para aquellos

Compruebe la compatibilidad de la

componentes SMC que hayan sido incorporados al equipo del cliente bajo condiciones de trabajo reales. En consecuencia, combinacion controlador-actuador. E
es necesario que el cliente compruebe la conformidad con la directiva EMC de la maquinaria y del equipo como un conjunto. (&)
[Productos conformes a UL] * Consulte el manual de funcionamiento sobre I'_IIJ
Cuando se requiera la conformidad con el estdndar UL, deberd utilizarse el actuador eléctrico y el controlador el uso de los productos. Descargueselo a través
con una fuente de alimentacioén de clase 2 compatible con UL1310. de nuestro sitio web http:/www.smcworld.com
<
foan C o
Caracteristicas técnicas O
-
Caracteristicas técnicas basicas
Elemento LECP1 (
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Al tacion Nota 1) Tension de alimentacion : 24 VDC +10%, Consumo de corriente max. : 3A (max. 5A) Nota2)
imentacion [Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo] >
Entrada en paralelo 6 entradas (aislamiento fotoacoplador) 1]
Salida en paralelo 6 salidas (aislamiento fotoacoplador) -
Puntos de parada 14 puntos (Numero de posicion 1 a 14(E)) o
Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro) <
Memoria EEPROM 2
LED indicador LED (verde) y LED (rojo) E(
Display LED de 7 segmentos Neta3) |  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"). g
Control de bloqueo Terminal de desbloqueo forzado Nota 4) n
Longitud de cable [m] Cable E/S: 5 0 menos Cable del actuador: 20 0 menos (O]
Sistema refrigerador Refrigeracion por aire natural >
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion) L_|IJ
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 y el terminal SG 50 (500 VDC) —
Peso [g] 130 (Montaje con tornillo) 150 (Montaje en rail DIN) ]
Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacién de entrada al controlador. n
Nota 2) El consumo eléctrico varia en funcién del modelo de actuador. Para mas informacién, 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. L_IIJ

Display decimal
Display hexadecimal A

Al clldEF
10 11 12 13 14 15

b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Serie LECP1

Detalles de controlador

4 3 Ne Display Descripcion Detalles
/@) ® PWR LED de alimentacion Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde
Alimentacion ON/Servo OFF  : Parpadea en verde
/® @ ALM LED de alarma Con alarma : Se ilumina en rojo
i Ajuste de parametros : Parpadea en rojo
. ) @ o Cubierta S:nr:gg)ryss\;())teccién del SW de modo (cierre la cubierta tras
@ _ FG Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
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.
— Conmutador de selec. de posicidn | Asignar la posicién a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).
©) MANUAL Botén de avance manual| Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.
Botdn de retroceso manual | Control manual con movimiento hacia atrds y maniobra.
i @ 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 retroceso| 16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.
@ CN1 Conector de alimentacion| Conectar el cable de alimentacién.
//@ CN2 Conector del motor | Conectar el conector del motor.
W) CN3 |Conector del encoder| Conectar el conector del encoder.
CN4 Conector E/S Conectar el cable E/S.
| (6
5

Montaje

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.

1. Tornillo de montaje (LECP1L1[I-[])

(Instalacion con 2 tornillos M4)

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

—

Direccién de montaje :>D

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

A

Controlador

Nota) Si se usa el tamafio 25 o superior de la serie LEY, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

/A Precaucion

Tamanho
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. l"
Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.

* Use un destornillador de relojero del tamaiio mostrado a continuacion para girar el selector de _<§
posicion (8 y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracion (D a @4.

Vista ampliada del extremo del destornillador
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECLI1LILI-[])

85 36.2

4.5

110
101
86

4.5
para montaje del cuerpo

Montaje sobre rail DIN (LECL1LICID-[])

Conector E/S CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

04.5
para montaje del cuerpo

T T

Nt N ”n
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Serie L

Ejemplo 1

ECP1

de cableado

]Conector de alimentacién: CN1

# Cuando conecte un conector de alimentacion CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1).

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1

= El cable de alimentacién (LEC-CK1-1) es un accesorio.

Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1)

Nombre terminal | Color cable| Funcion Descripcion de funciones
oV | Azul Alimentacion Terminal M24V/terminal C24V/terminal E% | 4 \_'_‘ % @
comun (-) BK RLS son comunes (-).
Alimentacion del| Es el suministro eléctrico (+) del
M24VBlancol motor (+) motor suministrado al controlador.
.| Alimentacion de | Es el suministro eléctrico (+) de
C24V- Maron onrol (+) control suministrado al controlador.
BK RLS |Negro | Desbloqueo (+) | Es la entrada (+) que libera el blogueo.
Ejemplo 2 de cableado

] Conector E/S en paralelo: CN4

# Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN4, use el cable E/S (LEC-CK4-00).
x El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado conforme

al siguiente esquema.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 para sefal E/S CN4 para senal E/S
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Carga—9 ouTo 3 —{Carga}
ouT1 4 —{Care—s ouT1 4 —{Carga}
ouT2 5 —{Carga—9 ouT2 5 —{Carga}
0ouUT3 6 (—{Caga—¢ 0ouUT3 6 —{Carga}
BUSY 7 —{Caga—¢ BUSY 7 —{Caga}
ALARM 8 Carga ALARM 8 Carga
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 "ni— —7 IN2 "o —
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
[ [
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.
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinaciéon de OUTO a OUT3.)
« Instruccidn para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN3) OUT0 a OUT3 Ejemplo (operacién completa para posicion n° 3)
« Instruccion para retomo a la posicion de origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO a IN3 Ejemplo (instruccion de accionamiento para posicion n® 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador esta 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) Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)
RESET Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la
posicién a la que se introduce la sefial (servo en ON mantenido)
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma
STOP Instruccién para parada (tras parada de deceleracién méxima, servo en OFF)
Grafica de nimeros 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

Numero de posicion IN3 IN2 IN1 INO NUmero de posicién ouT3 QouT2 QuT1 ouTo
1 O @) @) [ ] 1 O @) @) [ ]
2 O @) [ ] @) 2 O @) [ ] @)
3 O @) [ ] [ ] 3 O @) [ ] [ ]
4 O [ ] @) @) 4 O [ ] @) @)
5 O [ ] @) [ ] 5 O [ ] @) [ ]
6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)
7 O [ ] [ ] [ ] 7 O [ ] [ ] [ ]
8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) @) @)
9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]
10 (A) [ ) @) [ ] @) 10 (A) [ ) O [ ] @)
11(B) [ ] @) [ ] [ ] 11(B) [ ] @) [ ] [ ]
12 (C) [ ) [ ] @) @) 12 (C) [ ) [ ) @) @)
13 (D) [ ) [ ] @) [ ] 13 (D) [ ) [ ] @) [ ]
14 (E) [ ] [ ] [ ] @) 14 (E) [ ] [ ] [ ] @)
Retorno al origen [ ) [ ] [ ] [ ] Retorno al origen [ ) [ ] [ ] [ ]
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Al N 24V

imentacion 1IN0 a3todasen ON | oV
b ON

Entrada| INO-3 .“ I I OFF

ON
OFF

Salida

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

estan en ON cuando se completa el retorno al origen. |
i

= “*ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacion 24V
ov
ON
Entrada| INO-3 I/ /] o
< Bl ON
OuUT0-3 A 7
/]‘ ra 7 OFF
Salida Y i
BUSY ':i .
ES— | —
Bloqueo externo i leeraC|-onl
i Mantenimiento
P
[
Velocidad ; 0 mm/s
Operacién de posicionamiento | i
1

| Las sefiales de salida OUTO-3 estan en ON E

de forma simultdnea a las entradas INO-3 :
cuando se completa el posicionamiento. !

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacién 24V
oV
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Entrada i 4
RESET 8/ 1 :
;: ': \“‘ M
/ \ ON
OouTo-3 ! \
' = = OFF
Salida \h 1
BUSY .
.
> Liberacién
Bloqueo externo H o
H Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.

(4) Parada por sefal STOP

Alimentacién
INO-3 v/.////\
Entrada 5 4
STOP o | |
;‘. ". \“‘\\
ouTo-3 Wi
v L
Salida | BUSY % L
Vo
+ ALARM | i

Blogueo externo

Velocidad

/

Parada por sefnal STOP durante
operacion de posicionamiento.

(5) Reinicio de alarma

]
iReinicio de alarmal

Entrada

Salida

* ALARM | I

iSalida de alarmaj

= “xALARM” se expresan como circuito I6gico negativo.

O
g

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

ON
OFF
ON
OFF
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Serie LECP1

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP- _I___| LE-CP-%/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

ConectorC_ (14.2)
[ 1

(N2 de terminal) 1 'Ei 2 _Lado del actuador 5
, 5* 6 (13.5) o T =
Longitud de cable (L) [m] |1 ° (135) 'E[ \i
1 15 "B S
3 3 15 u 16 Conector A
- s (10) (30.7)
£ 8 B H
8 8 LE-CP- xc /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado del controlador
A 10* (+ Bajo demanda) . ConectorC_ (14.2)
15% 5 =
(B: 20* (Ne de terminal) ; EEi (2; Lado del actuador g S (N° de terminal)
IS — Al B1
~ 1 ¢
+ Bajo demanda (s6lo cable robético) N [ : ; 2; ; i
= — o A6 B6
’O.T — ||
i Conector A «© ~ (14.7)
Tipo de cablee® @07) |5 8 L Conector D (11)
Cable robético
- i Fomif N° de terminal N° de terminal
(Cable ﬂeXIbIe) Chientits del conector A iy Glel el del conector C
S Cable estandar 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
N¢ de terminal
- Apantallamiento __ Color del cable) 4| Gonagtor
Vce B-4 D C C C C T Marrdén 12
Tierra g'g — ;/ y NRegro 13
A N T . T 4 0jo 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ NNegro 6
B B-6 + + aranja 9
d Be o000 — 5
7777777777777777777 — 3

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

LE-CP-[1]-B-[ ] LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m

Lado del actuador Lado del controlador
. (Ne de terminal) Conector A 3 Conector C ~ (14.2) (N de terminal)
Longitud de cable (L) [m] 1 =10 = T %3@ A F=-B1
1 1.5 51 6 (135) EB:___J ‘ e = A6 IEM B6
3 pen Yy == Al B1
: ) llir . = -t ‘ | @ a3 B3
= 5 15 “ 16 - ConectorB i3 =
8 8" 0) |.B07) ——— E L Conector D (11) (14.7)
* 8B .
A 10 LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
% .
B 15 (+ Bajo demanda)
C 20* Lado del controlador
Lado del actuador &l © _—
* Bajo demanda (sélo cable robético) (Ne de terminal) Conector A 13, g Conector C_ (14.2) (N° de terminal)
1 S| 2 IS ) — ‘ A14F }-B1
5776 ,':'I ! ] IE"I
= S A6 _if-B6
Con bloqueo y sensor ¢ . = m— A B
17 > | Y [
2! <~ — A3 B3
. Conector B 5
Tipo de cable® L@ [—— € L (14.7)
Cable robético : ; s -
— - Ne de terminal Ne de terminal
(Cable flexible) Chiziiz del conector A Color del cable| o) conector G
< A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A Rolo 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
_ Apantallamiento__ Color del cable Gy Cnector D
Vee B-4 r - Marrén 12
Tierra A4 ,-l T XAXXX ,-l T Negro 13
A B-5 — — Rojo 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ Negro 6
B B-6 t T Naranja 9
B A6 L OO ﬁ,’l Negro 8
o Dt -4 — 3
- Ne de terminal
Chientits de conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A-3 XAXXX Azul 2
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Opciones

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

= 7 7 ] —
1 s ‘
=3
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nombre el terminalColor de a cubiea Funcion * Tamafio 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 d ] =
(1) (30) n | N

(L)

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 OouTo
4 Amarillo u Rojo OuUT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuT3
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| HE Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo LN Rojo STOP

* Tamafo 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.

O

] of
«© o
© o
hd o

(10.5)
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Controlador del motor paso a paso

C€ N

erie LECPA

Forma de pedido

A\Precaucion

[Productos conformes a CE]
(1 La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la
serie LE con los controladores de la serie
LECPA. La normativa EMC depende de la
configuracién del panel de control del
cliente y de la relacin entre otros equipos
eléctricos y cableados. Por tanto, la
conformidad con la directiva EMC no puede
certificarse para aquellos componentes
SMC que hayan sido incorporados en el
equipo del cliente bajo condiciones de
trabajo reales. En consecuencia, es
necesario que el cliente compruebe la
conformidad con la directiva EMC de la
maquinaria y del equipo como un conjunto.
Para la serie LECPA (controlador de
motor paso a paso), la conformidad
EMC ha sido probada instalando un kit
de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el
kit de filtro de ruidos en la pag. 78.
Consulte el Manual de Funcionamiento
de LECPA para la instalacion.

[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad
con el estandar UL, debera utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacion de
clase 2 compatible con UL1310.

LECPAP|1] |- LEY16B-100

Modelo de controladorl Montaie del trolad
AN | Modelo de entrada de pulsos (NPN) ontaje de’ contro’ador

AP | Modelo de entrada de pulsos (PNP) l D;ta) R/I/Ig:izﬁ Z?]nr;%rrg)i:llfl)

Nota) El rail DIN no esta incluido.
Pidalo por separado.

Longitud de cable E/S [m]

— Ninguno
# La entrada de pulsos sélo se 1 195 Modelo de actuadore
puede utilizar con diferencial. Los = — P
cables de 1.5 m s6lo se pueden 3 3 (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las
usar con colector abierto. 5 5" opciones del actuador)

LEY16B-100B-R1AN1D.

Ejemplo: Introduzca “LEY16B-100" para el modelo

« Si selecciona el modelo equipado con controlador durante el pedido de la serie LE, no
necesita pedir este controlador.

4 . . .

El controlador se vende como una unidad independiente tras el
ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

<Aseglrese de comprobar lo siguiente antes del uso> -
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. ~ —=====—

Debe coincidir con la etiqueta del controlador. ‘ LEY16B-100 m
(2) Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo e
coincide (NPN o PNP). d> @

-

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

Elemento

LECPA

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacion Nota 1)

Tension de alimentacion: 24 VDC £10%
Consumo max. de corriente: 3 A (max. 5 A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacién del accionamiento del motor, la alimentacién de control y el desbloqueo]

Entrada digital

5 entradas (excepto aislamiento de fotoacoplador, terminal de entrada de pulsos, terminal COM)

Salida digital

9 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Entrada de senal de pulsos

Frecuencia méaxima: 60 kpps (colector abierto), 200 kpps (diferencial)
Método de entrada: modo 1 de pulsos (entrada de pulsos en direccion), modo 2 de pulsos (entrada de pulsos en direcciones diferentes)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (resolucién del encoder: 800 pulsos/giro)

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

Indicador LED

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Longitud de cable [m]

Cable E/S: 1.5 0 menos (colector abierto), 5 0 menos (diferencial)
Cable del actuador: 20 o menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacién)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —10 a 60 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

120 (Montaje con tornillo) 140 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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53
S5
S o
o E
»3
Montaje —
a) Montaje con tornillo b) Montaje en rail DIN (LECPALILID-[]) “g’
(LECPALILI-L)) (Instalacion con el rail DIN) 3
'V - <}
(Instalacion con 2 tornillos M4) i i s E
El rail DIN esta bloqueado. 2l
Cable de Cable de Cable de 3
toma a tierra \ toma a tierra \ toma a tierra =4
©
Direccién de montaje :> 3 1 — ‘ N ‘ %
% s Sles
} Rail DIN Rail DIN |3 [>=
| 5|
| 2| -
| £
1 o
| 2
: [
E 1 E E S
o
! <
! 00O
| =
© | -_® @
) - A
— - L [ <
Direccién de montaje :> ! - (&)
[ A A w
-l
ﬁ Adaptador para montaje en rail DIN E
Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca (&]
de la seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo. |-_||J
Nota) El espacio entre los accionadores debe ser de 10 mm o mas. <
o
L i
Rail DIN 25 12,5 5.25 -
AXT100-DR-] ] (Paso) —(—
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N’ de la tabla inferior. oD - S g a AR
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 74. e ©
© >
1125 E
Dimensiones L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 2
DimensionL.| 23 | 35.5 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 [110.5| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5 :g: L
£
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 g
DimensionL| 273 |285.5 | 298 | 310.5 | 323 | 335.5 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 |510.5 ?
O
>=
17]
-
e N—
Adaptador para montaje en rail DIN %
LEC-2-DO0 (con 2 tornillos de montaje) O
Ll
Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el driver de tipo montaje con tornillo. -l
8pe
Lo
o o
S
73
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Serie LECPA

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECPALII-[])

66 35
—
12 LED de alimentacién (verde) 4.5 para montaje del cuerpo
- (ON: Suministro eléctrico activado) (Para montaje con tornillo)

LED de alimentacion (rojo)
(ON: Alarma activada)

Conector E/S en paralelo CN5

s m— — —
125

Conector E/S en serie CN4

Conector de codificador CN3

Conector de alimentacion del motor CN2
N % J

{ Conector de alimentacion CN1

T 7

4.5 para montaje del cuerpo
(Para montaje con tornillo)

b) Montaje en rail DIN (LECPACICID-[J)

76

wW
(5]

dlp
- ﬁ’@g

Y\
L/

39.2

g
2

=g ol

35

142.3 (cuando se bloquea el rail DIN)
148.2 (cuando se retira el rail DIN)
148.2 (cuando se retira el rail DIN)

142.3 ((cuando se bloquea el rail DIN)
109
Fﬂj gl g |

\* Montable en rail DIN (35 mm)

Ejemplo 1 de cableado

’ Conector de alimentacion: CN1 ‘ = El enchufe de alimentacion es un accesorio. Enchufe de alimentacion para LECPA

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECPA (Phoenix Contact FK-MCO0.5/5-ST-2.5)
Nomb. del terminal Funcién Descripcién de funciones
Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS

ov Alimentacién 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. g <>r > 00
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada. % N T
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo. ou %

74

O

SvVC



Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

o
59
89
o E
o)
- ©
Ejemplo 2 de cableado —
e —
) )
nector n ralelo: CN * Si conecta un PLC: etc. al conector de E/S en pgralelo CNS5, use el cable E/S (LEC-CNS-D_). o
’ Conector ES e paralelo CN5 « El cableado debera modificarse en funcién del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Realice el cableado z
conforme al siguiente esquema. S
LECPANCIC-CI(NPN) g a LECPAPLI-CJ(PNP) S E
[0
Alimentacion Alimentacion <25
CNs 24 VDC+10% CNs 24 VDC+10% 9 -
Nombre delterminal] ~ Funcion  [N° de pin| para sefial E/S Nombre delterminal] ~ Funcion — [N© de pinj ¢ para sefial E/S s
COM+ A4V {4 COM-+ 24V {4 o
COM- oV COM- ov 2
NP+ Sefial de pulsos NP+ Sefial de pulsos ;
NP- | Sefial de pulsos NP- | Sefial de pulsos k]
- Nota 1) - Nota 1) =
PP+ Sefal de pulsos PP+ Sefial de pulsos o
PP- Sefial de pulsos PP— Sefal de pulsos E G
SETUP | Entrada SETUP | Entrada 5 Peee
RESET Entrada RESET Entrada 5 I'_IIJ
SVON Entrada SVON Entrada E
CLR Entrada CLR Entrada %
TL Entrada {Cargal— TL Entrada Cargal &
TLOUT Salida {Cargal— TLOUT Salida (Cargal
WAREA Salida {Cargal—¢ WAREA Salida [Cargal [TeY 7o)
BUSY Selida Carga—+ BUSY Selida Cargal <0
SETON Salida {Cargal—¢ SETON Salida [Cargal 88
INP Salida {Cargal—+ INP Salida Cargal 1
SVRE Salida {Carga—¢ SVRE Salida Cargal
«ESTOPNoa2)|  Salida {Cargal—¢ «ESTOPNoa2)  Salida [Cargal
+ALARM Mo Salida {Cargal—¢ +ALARM Mo Salida — [Cargal (?
AREA Salida {Cargal— AREA Salida = (Cargal O
[Terminal redondf ITerminal redondol ) L
Fa 0.5-5 FG 0.5-5 -
Nota 1) Para el método de cableado de la sefial de pulsos, véase “Cableado detallado de la sefal de pulsos”.
Nota 2) Sefal de circuito l6gico negativo de activacién (N.C.) - . -
) Sefal de salida ?5
Senal de entrada Nombre Detalles Y
Nombre Detalles BUSY Salida cuando el actuador esta en funcionamiento -
COM+ | Conecta la alimentacion de 24 V para la sefal de entrada/salida SETON Salida durante el retorno a la posicién de origen
COM- | Conecta la alimentacién de 0 V para la sefal de entrada/salida INP Salida cuando se alcanza la posicién objetivo <
SETUP Instruccion para el retorno a la posicion de origen SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado o
RESET Reinicio de alarma *ESTOP Nota 3) No hay salida cuando se ordena la parada EMG ()
SVON Instruccién de activacion del servoaccionamiento #«ALARM Nota 3) No hay salida cuando se genera la alarma L
CLR Reinicio de direccion AREA Salida dentro del rango de ajuste de salida del area -
TL Operacion de empuie (funcion de limitacion de empuie) WAREA | Salida dentro del rango de ajuste de salida de W-AREA | — ——
TLOUT Operacién de empuije (funcidn de limitacion de empuje)
Cableado detallado de la senal de pulsos Nota 3) Sefial de circuito I6gico negativo (N.C.)
® | a salida de senal de pulsos de la unidad >
de posicionamiento es una salida de diferencial E
Unidad de i i Interior del controlador
posicionamiento 9 2
NP+ 5
e sl oK .
120 Q 2
[
PP+ n
PP— 15“9@ f}ﬂj&: g
L ! 120 Q Ll
: : -l
e La salida de sefal de pulsos de la unidad
de posicionamiento es una salida de colector abierto
Tension dF alimentacién de la sefal de pulsos S
if . ! '
Unidad de ! ! . o . .
po;icionamiento ! ! Nota) Conecte la resistencia limitadora de corriente R en serie %
— - para adaptarse a la tension de la sefial de pulsos. O
NP+ PN == - == - o T
j{‘ = Tension de alimentacion | Resistencia limitadora IiIJ
o oL NP— 1RQU T + de la sefial de pulsos de corriente R
Resistencia linfftadora de 120 Q 24 VDC£10% 3.3 kQ+5% (0.5 W 0 mas) ”
corriente R Note PP+ 5 VDC+5% 390 Q+5% (0.1 W 0 més) 92
N PP— 1@1@@ j{i . g8
Or—(— — 3
Resistencia liritadora de L 120 Q o]
o o

corriente R Nota)

uu“+
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Serie LECPA

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Alimentacion 24V
u— oV
ON
SVON OFF
Entrada
SETUP I I
| ON
BUSY I
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP 4
n
n
1"
*ALARM i
= H
*ESTOP HERY
— : |‘
HER
1 [}
[
Velocidad t + 0 mm/s
' \
1
Retorno al origen E i
T !
_________________________________________________ a L

- Sl el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del parametro i
' ba3|co INP se activard; en caso contrario, permanecera desactivado.

* Las op0|ones “*ALARM" y "+ESTOP" se expresan como circuito légico negativo

Operacion de posicionamiento

Operaciéon de empuje
ON ON
Sefial d OFF T | OFF
Entrada in? L?Isoz Entrada
P! Sefial de " "““““““““ | I |
. impulsos —
ON ON
TLOUT
OFF —I OFF
Salida BUSY ' Salida BUSY
INP A INP i
i I
HA H
! [N}
! [}
I \ i
. \ [
Velocidad Operaciénde 1 0 mm/s Velocidad +—— 0 mm/s
posicionamiento { | Operacion de empuje HE.
_____________________________________________ L, e e e \
l Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Posicion de entrada” de los E
' datos de paso, INP se activard; en caso contrario, permanecera desactivado. |
1

: Sl la fuerza de empuje actual supera el valor "disparador LV"

' de los datos de paso, la sefial INP se activara. i
Nota) Si la operacion de empuije se detiene porque no existe desviacion
de impulsos, la pieza mévil del actuador puede sufrir pulsaciones
Reinicio de alarma
! Reinicio de alarma |
ON
Entrad RESET I |
ntrada OFF
A ON
Salida | *ALARM I I

OFF
1 Salida de alarma !

* La opcién “*ALARM” se expresa como circuito I6gico negativo
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Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

Opciones: Cable del actuador

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

1
_I___| LE-CP-3/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m Ladodel controlador _

Conector C

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5

3

5
10*
15%
20*
* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O|W > o ow| =

Tipo de cable ®

Cable robdtico
(Cable flexible)

S Cable estandar

(N° de terminal)
Lado del actuador

(14.2)

(N° de terminal)

(28)

14552
Si 6 (13.5)

~ N

SINRN =
6 Conector A
(30.7)

1052
M

(10)

MK

(14.7)

L (11)

LE-CP- 32 /Longitud de cable: 8 m,
(+ Bajo demanda)

10m,15m,20 m

Lado del controlador

(N° de terminal) ConectorC (14.2)
= g Lado del actuador s < (N2 de terminal)
LR= I — Q A
] ~ - A B1
2 e i
= L ] A6 B6
3] © ]
b -
ConectorA s g (14.7)
(30.7) | = L Conector D (11)
- Ne de terminal Ne de terminal
Clirauiiio del conector A Caler el el 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
Ne de terminal
____Tiema ____ Color del cable| 4o\ conector D
Vee B-4 r s Marron 12
GND (tierra) A4 — XXX — Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 ' .‘ XXX . .‘ Negro 6
B B-6 —t —t Naranja 9
B ) ID000CT e C
””””””””””””” — 3

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

LE-CP-

Longitud del cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*

* Bajo demanda
(Solo cable robético )

O W > o uv|w| =

Con freno y sensor ¢

Tipo de cable ¢

Lado del actuador

—B_—I___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

(N2 de terminal) Conector A ﬁg ConectorC  (14.2) (Ne de terminal)
1-8&55-2 = 7 = - Al{FrB1
= gl « T g

= 6(135 L = A6l Be
18532 & i I ¥ ‘ — Al B1
15 i 16 EEFQ—/_L =} | 2 A3 B3

] Conector B 5 — =

) 14307) g L (11) (14.7)

LE-CP- 22 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (= Bajo demanda)

Lado del controlador

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.

SvVC

O

Lado del actuador T
. -— ™| 2 .
(Ne de terminal) Conector A <| 9 ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
Q| =
152 < T N AR BT
sTE6 S | [El
= ] - A6-{E 1) B6
. Q = Al B1
i = N A s \ s B3
- ~
Conector B 3
‘ﬁ30-7) — £ L (14.7)
- N¢ de terminal N¢ de terminal
Gl del conector A Selondelcabl 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
Ne de terminal
P Tierra_ . Color del cable|ye sonector D
Vee B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A4 ,-' L XXXX ,-' \ Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T : >OOO< T : Negro 6
B B-6 — 1 Naranja 9
2 B 000 faren s
e EE e — 3
A N¢ de terminal
Chrntito de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo () A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2
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Seleccién
del modelo

l

LEY

LEYG

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

(

LECA6
LECP6

LEC-G

N W LECP1

” LEY }‘

Servomotor AC

LEYG

[

‘ LECS[] ‘ [

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LECPA

Opciodn

[Cable 1/0]

LEC-CL5-

1

Modelo de cable EISl
| L5 [ Para serie LECPA |

lLongitud de cable E/S (L)
1 1.5m
3 3m*
5 5m*
* La entrada de impulsos sélo se

puede utilizar con diferencial. Los
cables de 1.5 m sélo se pueden

usar con colector abierto. Nede | Colordel |Marca en|Colorde Nede | Colordel |Marca en|Colorde
pin aislamiento | el cable |la marca pin aislamiento | el cable (la marca
L 1 Marrénclaro| m Negro 12 |Marénclaro| mm | Rojo
12 2 |Marrdnclaro| m Rojo 13 Amarillo mm |Negro
ﬁ—L 20 19 3 Amarilo | m Negro 14 Amarillo mm | Rojo
- . E 4 Amarillo u Rojo 15 | Verdeclaro| mm |Negro|
= : N Sl |EE 5 Verdeclaro | m Negro 16 | Verdeclaro | mm | Rojo
&\ % < |es 6 | Verdeclro| m Rojo 17 Gris mm [Negro
‘ @5 | (10) | (o) 55 7 Gris m_ [Negro 18 Gris mm | Rojo
] (45) 2 1 8 Gris u Rojo 19 Blanco mm [Negro
9 Blanco u Negro 20 Blanco mm | Rojo
100 £10 Numero de hilos | 20 10 | Banco [ @ [Rojo| [Terminal
Tamano AWG 24 11 |Mardnclaro| mm |Negro redondo Verde
0.5-5

[Kit de filtro de ruidos]

Driver para motor paso a paso (modelo entrada de pulsos)

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

[—] [—]
G
3 —
(42.2) (28.8)

(12.5)

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

( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

(D Software de configuracion
del controlador

(2 Cable de comunicacién (3m)

(3 Cable USB
(A-mini B type)

Forma de pedido

Contenido

LEC-W2

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

Controladores/Driver compatibles

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

(2) Cable de comunicacién
(3) Cable USB

(Cable entre el PC y la unidad de conversion)

Controlador motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Controlador servomotor (24 VDC)

Driver motor paso a paso (Modelo entrada de pulsos)

Requisitos de hardware

serie LECP6
serie LECAG
serie LECPA

Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits y 64 bits).

Sist. operativo

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando

Comunicacién

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
Interfaz

Indicador XGA (1024 x 768) 0 mas

* Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
x Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacién de version, http:/www.smcworld.com

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

M Eazy Mode ElEE
Filelf) Edit Comm Jetting
B Tast
Ge = e famoma | Swe | Sanmill
Sinp No Pasition Sperd Forcn
No. O nsa mm o mmfz 90 = Get Pog
Statug ot S B
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Sinp Data
Ho. Move M Spee Position Pushingf Pushingie In pos
Ve L1 I 1 (1)
0 Abzolule 10 .00 L] [] 1.00
1 Absolute 100 10.00 [] [] 1.00
Z Abzolule 1m0 0.00 L] [] 1.00
3 Absolute a0 30.00 [] [] 1.00
4 Abzolule wo 40.00 ] [] 1.00
§ Absolute 00 50.00 [] L] 1.00
E Ahsolute san En.0n 1] n .o
7 Absolute a0 T0.00 [] [] 1.00
£ Abzolute dan an.on [] n 1.0n
§ Abzolule a0 30.00 L] L] 1.00
Mave Spoedt 211 [men/snc] Mave distarce [
} - [—
Ready 100.00 -~ 30000

Facil manejo y sencillo ajuste

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

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

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

Ejemplo de pantalla en modo normal

I 85 TCamtratier - Etap Datal 81

m L .
i Lol )
me | o w1
ms Y
ma s
m (o
| -t
sopgmot

1R

iy
Mo Mrwal

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 comprobacion de la salida obligatoria.

% S\VC

79

Seleccion
del modelo

l

LEY

LEYG

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

[

LECA6
LECP6

Servomotor AC

LECSL] H LEYG ” LEY W‘ H{e W LECP1 ‘ LEC-G ‘

l

Precauciones
especificas
del producto

[



Conmutador de habilitacién
(opcional)

Serie LEC
Consola de programacion / LEC-T1

AR RRES

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 € M

LEC-T1-3

Consola de programacion l

Longitud de cable [m]

(3] 3 |

Idioma inicial ®

J | Japonés

E | Inglés

G

lConmutador de habilitacion

Ninguna

S | Equipado con conmutador de habilitacion

* Conmutador de interlock para funcién de

prueba con control manual (JOG)

¢ Conmutador de parada

@ Equipado con conmutador de parada ‘

+ El idioma mostrado puede cambiar a inglés o japonés.

Caracteristicas técnicas

Elemento

Descripcion

Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Grado de protecciéon

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o menos (sin condensacion)

Peso [g]

350 (excepto el cable)

[Productos conformes 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.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Funcién

Descripcion

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Menu

Datos de paso

e Ajuste de los datos de paso

Datos

Datos

"Jog" (control manual)

¢ Operacion de control manual
* Retorno al origen

Monitorizacién
"Jog" (control manual)

Prueba

¢ Operacién en 1 paso Nota1)
* Retorno al origen

Monitorizacion

+ Visualizacion del eje y del n° de datos de paso

* Visualizacion de 2 elementos seleccionados
entre Posicion, Velocidad, Fuerza.

N¢ datos de paso
Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicidn, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)

Prueba (Ver. 1.
Alarma Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
Ajuste de TB (Ver. 2.5

Posicidn, Velocidad, Fuerza de empuje, Aceleracion, Deceleracion, MOD movimiento.
Disparador LV, Velocidad de empuje, Fuerza de desplazamiento, Area 1, Area 2, Posicion de entrada

¢ Visualizacion de la alarma activa

Monitorizacion

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

"Jog" (control manual)

Alarma PR
* Reinicio de alarma
¢ Reconexion del eje
* Ajuste del modo sencillo/normal
Ajuste de TB e Ajuste de los datos de paso y
seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion
Nota 1)
80

——Retorno al origen
Operacion de control manual

Prueba Nota 1)

Operacioén en 1 paso

Alarma

— Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

No compatible con LECPA.

Reconexion del eje ((Ver. 1.xx)
Japonés/inglés (Ver. 2.xx)

Sencillo/Normal
Ajuste de elemento

ZSNC



Consola de programacion Serie LEC

o
53
9o
3 E
»3
Modo normal —
e —
Diagrama de flujo de las operaciones del menu é’
Funcioén Descripcion Menu Datos de paso 5
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Datos de paso N° datos de paso % E
Paramet . A d i Parametro MOD movimiento el 3
arametros juste de parametros Monitorizacion Velocidad 2
* Operacion de control manual / Prueba Posicién §
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion 3
* Retorno al origen Archivado Deceleracion ol —
* Accionamiento de prueba Nota 1) Ajuste de TB Fuerza de empuje 8
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexién Disparador LV §°
datos de paso y operar) Velocidad de empuje ’8‘
* Salida forzada Fuerza de posicionamiento 21O
* Salida forzada (salida de sefial Area i, 2 & E
forzada, salida de terminal forzada) Neta 2) Posicion de entrada g |
N W .. . . = €
Mor1_|to_r|zap}on de acc~|onam|e_nto Parametros Aiuste basico | g
* Monitorizacion de la sefial de salida Neta 2) Basico g
Monitorizacion | Monitorizacién de la sefial de entrada Nota2) ORIG Ajuste del ORIG. | e
* Monitorizacion del terminal de salida
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizaciéon Monitor DRV 28
« Visualizacién de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par 0o
ALM (Reinicio de alarma) Sefal de salida N® pasos L
* Visualizacion del registro de alarmas Sefial de entrada N@ dltimo paso -l
Terminal de entrada
* Guardado de datos i —{ Monitoriz. sefial de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada | (?
parametros del controlador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada | (&)
se esta utilizando para w
comunicacion (se pueden guardar ‘égg/r Ir\1/|c(>);/IE()RI G —{ Monitoriza. terminal de salida| |
4 archivos, con un conjunto de - ; — -
. datos de paso parémjetros Accionamiento de prueba —{ Monitoriz. terminal de entrada|
Archivado o y . Salida forzada -
definidos en cada archivo). o
* Carga en el controlador ALM ALARMA activa (&)
Cargallos datos guardggos enlla Estado Visualiz. alarma activa IilJ
consola de programacpn ene Registro de ALARMA Reinicio de alarma
controlador que se esta
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARMA <L
* Eliminacion de datos guardados. Guardado de datos Visualiz. entradas al registro o
* Proteccion de archivos (Ver. 2.+ Carga en el controlador B
* Ajuste de visualizacién EIimingcic’m de archivo§ -l
(modo Sencillo/Normal) Proteccion de archivos (Ver. 2.5 L
* Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) Ajuste de TB
e Ajuste de retroiluminacién Senci
; encillo/Normal
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD Idioma
: ':}fl,JSte del s_onldo 3‘3' p'_t'do Retroiluminacion >
ax. conexiones del eje Contraste de LCD w
* Unidad de distancia Pitid i -
(mm/pulgadas) itido ' Nota 1) No compatible con LECPA.
— — - Max. conexiones del efe|  Nota 2) Las siguientes sefiales g
Reconexion * Reconexion del eje Contrasefia no son compatibles con 5
Unidad de distancia LECPA. oL —
- Entrada: CLR, TL §
. . — Reconexién Salida: TLOUT 5
Dimensiones @
O
34.5 >
Ne Descripcion Funcién IiIJ
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion
3 | Setad ._| Bloguea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. ———
@\% ela de emergencia g bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. H
4 | Protec. conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada (7))
Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la 8
5 | habilitaciéon funcion de prueba del control manual (jog). Otras _|
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas.
6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada 8,90
7 | Cable Longitud: 3 metros 683
C 9
8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador 3 85
25 |22.5 £23
o

SvVC
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Servomotor AC

Modelo de vastago

Serie LEY

Modelo de motor
superior/paralelo

Modelo de motor
superior

Modelo de motor en linea

Modelo de vastago guia

Serie LEYG

Modelo de motor
superior

Modelo de motor en linea

Driver para servomotor AC

Serie LECS _

B
e

s
1o

> rw. oo
T — :_k, : i !
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Seleccién
del modelo

l

LEY

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

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS

]

Servomotor AC

N
LEYG

LECSL]

Precauciones
especificas
del producto




Actuador eléctrico con vastago

Servomotor AC

serie LEY/LEY-X5

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento

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

(Traslado vertical)

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [

funcionamiento | © Masa de la pieza de trabajo: 16 [kg] * Velocidad: 300 [mm/s]

e Aceleracion/Deceleracién: 5000 [mm/s?]
e Carrera: 300 [mm]

» Condiciones de montaje de la pieza: Traslado vertical
ascendente y descendente

L

-

J

m Confirmacion de la carga de trabajo-velocidad <Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical>

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 vertical>.
Ejemplo de seleccion) El modelo LEY25B se selecciona temporalmente

basandose en la grafica mostrada a la derecha.

en las caracteristicas técnicas y la pagina 118 para las precauciones.

# Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador.
Para seleccionar el modelo final, consulte las paginas 92, 99 y 104 para la carga de trabajo horizontal

40 ‘ ‘
D35 —
=1 Paso 3: LEY25(1C
[
©30
T
Q25
i}
@ 20
g Paso 6: LEY25[ 1B
= 15 - - - -| \ ‘ ‘
3 H ‘ ‘
o 10 +Paso 12: LEY25[ A -
- —
85 - I
0 1 |
0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s]

<Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>
(LEY250])

Puede ser necesaria la opcion de regeneracion. Consulte las péginas 86, 87 y 89 para las "Condiciones requeridas para la opcién de regeneracion”.

Confirmacion 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 aceleracion y T3: El tiempo de deceleracion puede

obtenerse de la siguiente ecuacion.
[T1=V/a1[s]| [T3=V/a2]s]|
e T2:

El tiempo a velocidad constante puede hallarse a partir de la

siguiente ecuacion.
L—-0.5V-(T1 +T3)
\Y

T2 =

(s]

® T4:

El tiempo de fijacion varia en funcién de jcondiciones como el tipo
de motor, la carga y la posicion de entrada de los datos de paso. Por
ello, calcule el tiempo de fijacidn con referencia al siguiente valor.

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

T1 = V/a1 = 300/5000 = 0.06 [s], T3 = V/a2 = 300/5000 = 0.06 [s]

To- L-0.5V(T1+T3)  300-0.5-300-(0.06 + 0.06)

\ 300
T4 =0.05 [s]

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

=0.94[s]

T=T1+T2+T3+T4=0.06+0.94 + 0.06 + 0.05 = 1.11 [s]

Velocidad: V [mm/s]

al:
a2:

e

a1/ g / \a2

N

Tiempo
[s]
T T2 T3 |T4

: Carrera [mm] -+ (Condiciones de funcionamiento)
: Velocidad [mm/s] -+ (Condiciones de funcionamiento)

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

T1:

T2:

T3:

T4:

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 fijacién [s]

Tiempo hasta que se alcanza la posicion

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEY25[ 1B-300.
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Seleccién del modelo Serie LE Y/ LE Y'X5

Caracterisficas a prueba de palvo/goteo (IP65) = §
Qo
3 E
2D
.. . s (0]
Procedimiento de seleccion =
Procedimiento de seleccion del control de empuje §
&
o
. gl>=
Confirme la fuerza de empuije. ' Confirme la carga lateral en 3 E
el extremo del vastago. o
g
©
2
Ejemplo de seleccion &
- 3
naicion . . =
Co dc.o & . e Tipo de montaje: Horizontal (empuije) ¢ Velocidad: 100 [mm/s]  Dispositivo D)
de funcionamiento ol
* Peso del dispositivo de montaje: 0.5 [kg] e Carrera: 300 [mm] 3>
. =
* Fuerza de empuje: 200 [N] N <4 gl
§
s
&
m Confirmacion de la fuerza de empuje <Grafica de conversion de fuerza> 500 —
Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuje y a / 28
partir de la fuerza de empuje conforme a la <Grafica de conversion de fuerza>. 400 / (&]&)
. - LLJ L
Ejemplo de seleccion) — V
/ . -
Basandose en la grafica mostrada a la derecha, % 300 / I AR gE
® Valor de ajuste de la fuerza de empuije: 24 [%] g [
® Fuerza de empuje: 200 [N] 2 200 N i
Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEY25B. // Paso 6: LEY25L1B .
100
<L et 12 L‘EYZS‘DA .
Confirmacion de la carga lateral en el extremo del vastago o Paso 12: LEY23
<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago> 10 20 30 40
Confirme la carga lateral admisible en el extremo del véstago del Limite de par/Valor de comando [%]

actuador: LEY 160, que ha sido seleccionada temporalmente conforme
a la <Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>.

Ejemplo de seleccion)

(LEY250])

<Grafica de conversion de fuerza>

Basandose en la grafica mostrada a la derecha, 100

® Peso del dispositivo de montaje: 0.2 [kg] » 2 [N]

® Dado que la carrera del producto es de 200 [mm], la carga lateral se

encuentra en el rango admisible.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el

—_
o

LEY320]

modelo LEY25B-300.

LEY250]

Carga lateral admisible en el
extremo del vastago: F [N]

—_

o

100

200 300 400 500
Carrera [mm]

600

<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>

O
g
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Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical / Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

LEY25(] (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo, en linea)

40
Paso 3: LEY25(IC
— 30
2
=k
3
£ 20
8 Paso 6: LEY25[ 1B
© 16 = ===~ ===
= 1
8 1
10 3 Paso 12: LEY25( A
e e e e
I B
1
1
0

0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s]

LEY32L] (Posicion de montaje del motor: Superior/paralelo)

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

* La opcién de regeneracion es necesaria cuando se usa un producto situado
por encima de la linea "Regeneracion” de la grafica. (Pidalo por separado)

Modelos de "Opcién de regeneracion"
Traslado vertical

Condiciones de funcionamiento| Condiciones de regeneracion
A Factor de trabajo de 50% 0 més

LEC-MR-RB032

B Factor de trabajo de 100%

LEY32D (Posicion de montaje del motor: En linea)

50

40 _\_‘Paso 5: LEY32[IC
37

o =

T 30 \

o %

3 20 \ Paso 10: LEY32(1B| |

© [=yy=y= vy =y —_——

=) 19 ‘\\ \

©

S 4| paso 20: LEY3201A
10 |~ 2
o=—=— ':§¢E1

0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s]

60 ‘
50 Paso 4: LEY32D[IC

Nanwilc1

g
o ]
8
S \
PR N\ Paso 8: LEY32DC|B
RV S TP Ny S
g 20 N\ N
1
© N [N Paso 16: LEv32D0A
1%——-- \_h.h.-.__
T
1
0 1

0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s]
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Seleccién del modelo Serie LE Y/ LE Y'X5

25, 32

Grafica de velocidad-carga de trabajo horizontal / Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

LEY25(] (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En linea)

Caracterisficas a prueba de palvo/goteo (IP65)

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracién”

+ La opcidn de regeneracion es necesaria cuando el producto se usa por
encima de la linea "Regeneracion” de la grafica. (Se pide por separado)

Modelos de "Opcion de regeneracion”

Velocidad [mm/s]

70 T T
Paso 3: LEY25[1C
_ 60 /
2 LI
§ %0 \ TPaso 6: LEY25(1B
b=
© :‘
Q
g 30 t
p |K/
T 20 : Paso 12: LEV25JA
=) NP SN S S—— —
3 T B
1
RT. ! J
1 I
0 1 1
0O 200 400 600 800 1000 1200 1400

LEY32 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior)

Condiciones de funcionamiento

Condiciones regenerativas

Transfer horizontal

Factor de trabajo de 50% o mas

Factor de trabajo de 100%

LEC-MR-RB032

LEY32D (Posicion de montaje del motor: En linea)

80 = U 80 T T
. Paso F LEY?2DC E 2 Paso 4: LEY32DCIC B |
= N | — N N
2 Paso 10: LEY32(1B \ g Paso 8: LEY32D018 \* |
= 60 = 60 1
£ 2 £ ;
g 50 \ \ g 50 1 \
el N\ Q, C
3 40 T 40 ;
©
i 30 Paso 20: LEY32[ A g 30 Paso 16: LEY32D[1A
(0]
= N o P N
2 2 AN © 20 -
© ] T
o \| o 1
10 10 :
1
0 0 L
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Velocidad de carrera admisible [mmys]
M Servomotor Paso Carrera [mm]
odelo -
AC  [simbold [mm] | 30 | 50 [ 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 [ 350 [ 400 | 450 [ 500
A 12 900 600 — —
LEY250)
Posicién de montaje del motor: 1 /(l):‘()4\év B 6 450 300 S —
Montaje superior/En linea c 3 225 150 B
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3000 rpm) | — | —
A 20 1200 800
LEY32
Posicion de montaje del motor: Z/ODOG\éV B 10 600 400
Montaje superior c 5 300 200
(Velocidad de giro del motor) (3600 rpm) (2400 rpm)
A 16 1000 640
LEY32D
Posicién de montaje del motor: 200 W B 8 500 320
En linea /060 c 4 250 160
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (2400 rpm)
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Serie LEY/LEY-X5

Grafica de conversion de fuerza

LEY250 (Posicion de montaje del motor: Superior/Paralelo/En linea)
500

400 /

Paso 3: LEY25(1C

300

=z
g —
] 200
w Paso 6: LEY2501B
100 |
— Paso 12: LEY2500A
0 |
10 20 30 40

Limite de par/Valor de comando [%]

LEY32(1 (Posicion de montaje del motor: Superior/Paralelo)

LEY32D (Posicion de montaje del motor: En linea)

600

500 pd

Paso 5: LEY32[1C—

400

300

Fuerza [N]

\

Paso 10: LEY32(1B

200
1 <
00 Paso 20: LEY320A

0 | |
10 20 30 40
Limite de par/Valor de comando [%]

800
700
600
= 500 Paso 4: LEY32DCIC—
g 400
[}
c
300 —~
Paso 8: LEY32D[1B—
200
100 Paso 16: LEY3|2DDA_
0 I
10 20 30 40
Limite de par/Valor de comando [%]

*1 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder incremental, el parametro n® PC12 y el valor del comando de par interno debe fijarse en 30% como maximo.
%2 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder absoluto, el pardmetro n® PC13 y el valor del comando de salida méxima de par analdgico debe

fijarse en 30% como maximo.

Carga lateral admisible en el extremo del va’stago (Guia)

100
O —
c Z
g w
a o
2 LEY320]
£x E—
© > 10
T —
5O
= O
< £ _LEY25[(]
© O
[28=]
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0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]
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[Carrera]

= [Carrera del producto] + [Distancia
desde el extremo del vastago hasta
el centro de gravedad de la

F
1 Pieza de trabajo

pieza de trabajo]
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Seleccion del modelo Serie LEY

kIR Especiicacion a prueba de polvolgoteo (P5)

(Seleccion de opciones)

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

Traslado vertical

Traslado horizontal

LEY63L] LEY63L]
100 | 100 I I
Paso 5: Paso 5: LEY6§DC
B} 80 l\ \ \\LEY63DC 3 Paso 10: LEY63[1B
° ) i
© 60 ©
E Paso 10: £ : Paso 20: LEY63CIA
2 w0 \| LEY630B 3 1 aso o
g \ﬂw\ 1 | Paso 20: S !
5 N 1 | LEY63JA 8 i
\ —— — 1
)} :
0 X :
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 200 400 600 800 1000 1200

Velocidad [mm/s]

Velocidad [mm/s]

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"
= La opciodn de regeneracion es necesaria cuando se usa un producto situado por encima de la linea "Regeneracion” de la gréfica. (Pidalo por separado)

Modelos de "Opcidén de regeneracion"

Condiciones de funcionamiento | Condiciones de regeneracion Traslado vertical  |Traslado horizontal
ﬂ Factor de trabajo de 50% o mas LEC-MR-RB-032 -
E] Factor de trabajo de 100% No necesaria
J ° [ LEC-MR-RB-12
Velocidad de carrera admisible
[mm/s]
Modelo Servomotor Paso Carrera [mm]
AC Simbolo | [mm] 100 [ 200 | 300 [ 400 | 500 600 700 800
A 20 1000 800 600 500
1 4 2
LEY630] | 400 W/60 B 0 500 00 800 50
C 5 250 200 150 125
(Velocidad de giro del motor) (3000 rpm) (2400 rpm) (1800 rpm) (1500 rpm)

Grafica de conversion de fuerza

LEY63L] (Posicion de montaje del motor: En linea)

Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vésta@

100

N\
N
N
N S
~
~
I~
LEY63

100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000

Carrera [mm]

2000
1800 ~
1600 _ 7
_ 1400 —_ Paso 5: LEY63[1C =
Z. 1200 7 [T
g 1000 ~ g
3 800 / / @
" o0 P Paso 10: LEY63CIB ©
Paso 20: LEY63[]A
200 —
0
10 20 30 40 50 60
Limite de par/Valor de comando [%]
Limite de par/Valor de comando [%]| Factor de trabajo [%)] | Tiempo de empuje continuo [minutos]
25 0 menos 100
30 100 (60) — (1.5)
40 50 (30) 1.5 (0.5)
50 30 (20) 0.5 (0.16)

=1 Los valores entre () corresponden al accionador colocado muy préximo.

%2 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder incremental,
el parametro n® PC12 y el valor del comando de par interno debe fijarse
en 50% como maximo.

3 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder absoluto, el

Centro de gravedad

F

!

parametro n® PC13 y el valor del comando de salida maxima de par
analégico debe fijarse en 50% como maximo.

[Carrera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo
del vastago hasta el centro de gravedad de la pieza de trabajo]
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago

Serie LEY C€

LEY25, 32

Forma de pedido

LEY

-1100 -1S

25| |S2|B 2| A1
©000 60606 060 o o

@ tamaio @ rosicion de montaje del motor © modelo de motor*
25 — Montaje superior ) _ i
. Salida Tamano Accionadores
32 R | Paralelo en el lado derecho Simbolo Modelo [W] | deactuador | compatibles*2
L | Paralelo en el lado izquierdo S c
i ervomotor A
D En linea S2 (Encoder incremental) 100 25 LECSALI-ST
Servomotor AC
S3 (Encoder incremental) 200 32 LECSALL-S3
LECSBLI-S5
S6 (Eiigvd";“;tggoﬁ‘u?o) 100 25 LECSCL-S5
LECSSLI-S5
LECSBLI-S7
s7 (Eiigvd";}‘gtggoﬁ‘uﬁo) 200 32 LECSCLI-S7
LECSS[I-S7

x1: Para el modelo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del accionador
compatible son S1'y S5, respectivamente.
x2: Para mas informacion sobre el accionador, consulte la pag. 121.

o Paso [mm] @ Carrera [mm] @ Opcion de motor

Simbolo LEY25 LEY32* 30 30 - Sin opciones
A 12 16 (20) a a B Con bloqueo™
B 6 8 (10) 500 500 # Si se selecciona “Con blogueo” para el modelo de montaje
C 3 4 (5) # \/éase la tabla inferior para los detalles. superior y el modelo paralelo en el lado derechofizquierdo,

) el cuerpo del motor sobresaldré del extremo del cuerpo para
+ Los valores mostrados entre () corresponden

= | tamafio 2 n carrer; mm o inferiores.
al paso para los modelos de tamaiio 32 con gor;a n?eboe Iass ?r:)terfgfeniizz cd(?n I3:s ieza: deetr:b:So
montaje superior y paralelo en el lado P P I

derecho/izquierdo antes de seleccionar un modelo.
(Paso equivalente incluyendo una relacién de W{/—’i

poleas [1.25:1])

0 Rosca en extremo del vastago @ Montaje*!
— | Rosca hembra en extremo del vastago ) Posiidndemorigdelmotor| 1 L@ fijacion de montaje se envia de fabrica, pero
R h t del vast Simbolo Modelo SuperiorParalelo| Enlinea sin instalar.
M osca macho en exiremo de vgs ago —— ? #2 Para montaje con voladizo horizontal con brida
(se incluye 1 tuerca del exiremo del vastago). — | Extremos roscados (estandar|?| @ L delantera, brida trasera y extremos roscados use el
U | Roscado enla parte inferor del cuerpo| @ [ J actuador dentro del siguiente rango de carreras.
L Escuadra Y — +LEY25: 200 o menos -LEY32: 100 0 menos
- x3 Para el montaje con fijacién oscilante hembra, use
#2
2 Bgdz delanterjz .‘*4 L el actuador dentro del siguiente limite de carrera.
rida trasera : — -LEY25: 200 0 menos -LEY32: 200 0 menos
D |Fijacion oscilante hembra*®| @ — x4 La brida trasera no esta disponible para LEY32.
+ Tabla de carreras aplicables @Estandar

Carteral 30 | 50 |100|150(200250|300|350]400|450(500/ F2"e0 % careras que

Modelo il se pueden fabricar
LEY25 ® e 6 & o o o o o — — 152400 Para los detectores magnéticos,
LEY32 ® & 06 6 6 &6 &6 &6 o o o 20 a 500 consulte las paginas 21y 22.

Nota) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

PE
S O
9o
3 E
»3
p—
)
[a]
>
&
2| >
sl
5 -
g
Posicion de montaje del motor: Superior/Paralelo Posicion de montaje del motor: En linea s
AL
S
s}
=
o
i
<
(&)
a4
o
£
o
<4
[
@ ~—
@ Modelo de cable* @ Longitud de cable* [m] m Modelo de accionador*
- Sin cable — Sin cable Accionadores compatibles | Tension de alimentacion [V] 28
S Cable estandar 2 2 - Sin accionador — 318}
R Cable robético (cable flexible) 5 5 A1 LECSA1-SOI 100 a 120 I._IIJI-_IIJ
+ Se incluyen los cables del motor y del encoder. A 10 A2 LECSA2-SOJ 200 a 230
(El cable de bloqueo también se incluye cuanto # La longitud de los cables del encoder, del B1 LECSB1-SOJ 100 a 120
se selecciona la opcién de motor con bloqueo.) motor y de bloqueo es la misma. B2 LECSB2-S[] 200 a 230 (O]
= La direccion de entrada del cable estandar es (_')
- Superior/paralelo: (A) Lado del eje C1 LECSC1-SU 100 a 120 w
« En linea: (B) Lado contrario al eje Cc2 LECSC2-s0J 200 a 230 _
(Véanse mas detalles en la pag. 132). S1 LECSS1-SO 100 a 120
S2 LECSS2-S[J 200 a 230 -
@ Conector E/S * Cuando se selecciona el modelo de accionador, o
— Sin conector se incluye el gable. Seleccione el modelo de (I.Ii
cable y su longitud.
H Con conector Ejemplo) -l
S28S2: Cable estandar (2 m) + accionador (LECSS2) |————
S2 : Cable estandar (2 m) <
— : Sin cable ni accionador o
O
Ll
.|

Accionadores compatibles

Modelo de accionador

Modelo de entrada de
impulsos/Modelo de
posicionamiento
o=
',;_H";l![ui]

o

ol "’] l

Modelo de entrada de
impulsos

Modelo de entrada directa
CC-Link

Modelo SSCNET llI

Serie LECSA LECSB LECSC
Nidmero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —
Entrada de impulsos O O — —

Red aplicable

CC-Link

SSCNET IlI

Encoder de control

Encoder incremental
de 17 bits

Encoder absoluto
de 18 bits

Encoder absoluto
de 18 bits

Encoder absoluto
de 18 bits

Funcion de comunicacion

Comunicacién USB

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacién USB

Tension de alimentacion (V)

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

Pagina de referencia

Pagina 121

SvVC

N
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Serie LEY

Caracteristicas técnicas

Modelo de actuacion

Husillo a bolas + Correa (LEYC]) / Husillo a holas (LEYCID)

Husillo a bolas + Correa [1.25:1] [ Husillo a bolas

Modelo de guia

Casquillo deslizante (vastago de émbolo)

Casquillo deslizante (vastago de émbolo)

Modelo LEY255% (Superior/paralelo)/LEY25DS (En linea) | LEY32S?; (Superior/paralelo) LEY32DS? (En linea)
Carrera [mm]No2 ) 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
. Horizontal Vol22) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
§ | Carga de trabajo [kl ["yertical 8 16 30 9 19 37 12 24 46
i Nota 3
.§ R}’;:,zradiea?tﬂ'f:ﬁ g‘;] 30%; 652131 | 127255 | 2422485 | 792157 | 1542308 | 294 2588 | 982 197 | 192 a 385 | 368 a 736
«©
— | Max. Nota4) Hasta 300 900 450 225
S | velocidad (F:‘:rf:g:; de 052400 600 300 150 1200 600 300 1000 500 250
§ [mm/s] 405 a 500 — — — 800 400 200 640 320 160
‘£ | Velocidad de empuje [mm/s2] Nota 5) 35 0 menos 30 0 menos 30 o0 menos
@ | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5.000 5000
o | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
_3 Paso [mm] (incluyendo una relacion de poleas) 12 [ 6 [ 3 20 [ 10 [ 5 [ 16 [ 8 [ 4
fg Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] notas) 50/20 50/20
S

Tension nominal [V]

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] | 90 o inferior (sin condensacién) 90 o inferior (sin condensacion)
Condiciones requeridas para’27| Horizontal | 8 o mas | 31 o mas |No necesaria| 15 0 mas | No necesaria | No necesaria | 23 o mas | No necesaria | No necesaria
la"Opci6n de regeneracion” [kg] | Vertical | 3omas | 2omés | 2oméas | 6omas | 7omas | 11omas | 6omas | 7omds | 120 mas
«» | Potencia del motor/Tamaio 100 W/C140 200 W/LI60
§ Modelo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) Servomotor AC (100/200 VAC)
.‘g Encoder Modelo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17.bits (Resolu_gién: 131072 p/rev)
2 Modelo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
8 [ Consumo de Horizontal 45 65 65
& | energia [W] Nota 8) Vertical 145 175 175
-2 | Consumo de energiaenreposo | Horizontal 2 2 2
g durante el funcionamiento [W]"29) | Vertical 8 8 8
= Consumo de energia max. instantanea [W] Mo 10 445 724 724
£ §.- Modelo Nota 11) Bloqueo no magnetizante
< 5| Fuerza de retencion [N] 131 | 255 [ 485 157 308 588 197 | 385 [ 736
3 3; Consumo de energia [W] a 20°C Nota 12) 6.3 7.9 7.9
3

24 VDC %,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estndares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) El valor méximo de la carga de trabajo horizontal. Se requiere una guia externa para soportar la carga. La
carga de trabajo real varfa en funcion del estado de la guia externa. Confirmelo con el dispositivo real.

Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del accionador) para operacion de empuje en el modo de

control de par, efc. Fijelo tras consultar la "Gréfica de conversion de fuerza" de la pagina 88.
Nota 4) La velocidad admisible varfa en funcion de la carrera.
Nota 5) Velocidad de colision admisible para operacion de empuje en el modo de control de par, etc.
Nota 6) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tomillo
quia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inical).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto
en direccidn paralela como perpendicular al tomillo gufa. (La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 7) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Opcion de regeneracion” cuando se usa a la velocidad
méxima (Factor de trabajo: 100%). Pida la opcion de regeneracion por separado. Para los detalles y las
referencias, consulte "Condiciones requeridas para la opcién de regeneracion” en las péginas 86 y 87.

Nota 8) EI consumo de energia (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esté
funcionando.

Nota 9) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el accionador) corresponde al
momento en el que el actuador esté detenido en la posicién de ajuste.

Nota 10) El consumo de energia maximo instantdneo (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el

actuador esta funcionando.

Nota 11) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor “Con bloqueo”.

Nota 12) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el blogueo.

Peso
Peso del producto [kg
Serie LEY25SL] (Posicién de montaje del motor: Superior/paralelo) | LEY32SL1 (Posicién de montaje del motor: Superior/paralelo)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
%:g: Encoder incremental | 1.31 | 1.38 | 1.55 | 1.81 | 1.99 | 2.16 | 2.34 | 2.51 | 2.69 | 2.42 | 2.53 | 2.82 | 3.29 | 3.57 | 3.85 | 4.14 | 4.42 | 470 | 4.98 | 5.26
8E
Eog Encoder absoluto | 1.37 | 1.44 | 1.61 | 1.87 | 2.05 | 2.22 | 2.40 | 2.57 | 2.75 | 2.36 | 2.47 | 2.76 | 3.23 | 3.51 | 3.79 | 4.08 | 4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20
Serie LEY25DSL 1 (Posicién de montaje del motor: En linea) LEY32DSL1 (Posicién de montaje del motor: En linea)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
g.’g’ Encoder incremental | 1.34 | 1.41 | 1.58 | 1.84 [ 2.02 | 2.19 | 2.37 | 2.54 | 2.72 | 2.44 | 255 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 4.72 | 5.00 | 5.28
SE
2g| Encoder absoluto | 1.40 | 1.47 | 1.64 [ 1.90 | 2.08 | 2.25 | 2.43 | 2.60 | 2.78 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22
Peso adicional lkg
Tamaiio 25 32
Bloqueo Encoder incremental 0.20 | 0.40
Encoder absoluto 0.30 0.66
Rosca macho en Rosca macho 0.03 | 0.08
extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02
Escuadra (2 conjuntos, incluye perno de montaje) | 0.08 | 0.14
Brida delantera (incluye perno de montaje) 017 | 0.20
Brida trasera (incluye perno de montaje) ) )
Fijacion oscilante hembra (incluye eje, anillos de retencion y perno de montaje)| 0.16 | 0.22
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Diseno

Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

Modelo de montaje superior del motor: LEY

El cable esta incluido

A-A

25
32

|

——

= M % [
[P

00 o

3 31

Cuando se selecciona la rosca
macho en extremo del vastago

Lista de componentes

o d oaad oo

713}2

\

Modelo de motor en linea: LEYgg D

OOF

T4l

OO

Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 20 | Polea para motor |Aleacion de aluminio
2 Eje de husillo abolas | Acero aleado 21 | Correa —
3 Tuerca del husillo a bolas |Resina/Acero aleado 22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
4 Embolo Aleacién de aluminio 23 | Soporte de cojinete | Acero inoxidable
5 Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 24 | Junta del vastago NBR
6 | Culata anterior Aleacion de aluminio 25 | Anillo de retencion |Acero para muelle
7 Carcasa Aleacién de aluminio 26 | Adaptador del motor |Aleacion de aluminio Funda
8 | Tope de giro POM 27 | Motor —
9 | Conector hembra | Aceroalcarbono de faci mecanizacion Niquelado 28 | Bloque del motor |Aleacion de aluminio Funda
10 | Eje conectado Acero alcarbono de il mecanizacidn Niquelado 29 | Buje Aleacién de aluminio
11 | Casquillo Bronce autolubricante 30 | Araha Uretano
12 | Tope elastico Uretano 31 | Conector hembra (Rosca macho)| Acero al carbono de féci mecanizacion Niquelado
13 | Rodamiento — 32 | Tuerca Acero aleado Cinc cromado
14 | Caja de retorno Fundicién de aluminio Funda
15 | Placa de retorno Fundicién de aluminio Funda
16 | Iméan — Repuestos (S6lo motor en paralelo)/Correa
17 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable | Carrera de 101 mm o mas Ne Tamafo Ref. de pedido
18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 01 25 LE-D-2-2
19 | Polea para eje del tornillo| Aleacion de aluminio 32 LE-D-2-4
SMC 93
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Seleccién
del modelo

Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
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especificas
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Serie LEY

Dimensiones: Motor superior/paralelo

Posicién de deteccién de w
fase Z del encoder

N

2+1
>
| i Rtar:jgfl’ d,et o 1) g 7 H profundidad
uncionamiento del véstago fect
- {Carrera + 4 mm) N — [ L | - efectiva de rosca C
[0} \ ©
""" - i |
R | = i ee=e0e——=rs @)
—_ .. —_ -
Q ' a || ©
Q 1
Y Nota3 4 x O1 profundidad
M > L B -+ Carrera LKMo= efectiva de rosca R
S A + Carrera .
EH
Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
Nota 2) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago (LIK) varia dependiendo de los productos.
[mm]
- | R d
Tamario| o 90% | A | B | € | D | EH | EV H J K L [ M (o} R | s

carrera [mm]

1 1 130. 11
25 52100 80.5 6 13 20 44 455 | M8x 1.25 24 17 145 34 M5 x 0.8 8 46

105a400 | 155.5 | 141

20a100 | 1485 | 130
32 13 25 51 56.5 | M8 x1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60
105a500 | 178.5 | 160

Encoder incremental Encoder absoluto
Tamano c:r?:rgao[rg?n] T U Y \' Sin bloqueo Con blogueo Sin bloqueo Con blogueo
w X V4 w X 4 w X r4 w X 4
25 152100 92 1 26.5 40 87 120 141 [ 1239 |156.9 | 15.8 | 824 | 1154 | 141 |123.5|156.5 | 15.8
105 a 400
20 a 100
32 118 1 34 60 88.2 |128.2| 171 |116.8 |156.8 | 17.1 | 76.6 |116.6 | 17.1 |116.1 | 156.1 | 171
105 a 500

Modelo en paralelo en el lado izquierdo del motor : LEY ggL Modelo en paralelo en el lado derecho del motor : LEYggR

Tamafio| S1 | T2

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

Nota) Cuando el motor se monta en paralelo, en el lado izquierdo o en el derecho, la ranura que hay en el lateral del detector magnético en el que se monta el motor queda oculta.
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

P o
T
Qo
3 E
L
. . , o
Dimensiones: Motor en linea
p—
5}
4 x O1 profundidad efectiva S
de rosca R X
Posicién de deteccién de k) >
/ fase Z del encoder H profundidad efectiva uE) w
241 de rosca C el
Rango de funcionamiento 2
del véstago 02 1) g
_(Carrera + 4 mm) ©
o
(72}
3 [ L=
- =]
o) - /| 5 o
|| o S0
T | ' 3|2
B + Carrera w CKve? S I'_I|J
o
A M :
+ Carrera EH uE)
n
~—
Nota 1) El rango en el que el vastago se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo )
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del véastago. 0 w©
Nota 2) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del véastago (LK) varia dependiendo de los productos. <0
00O
LLJ L
|
[mm]
S
Tamario| H3M9°de | ¢ | p | EH | EV H J | K| L | ™ 01 R|s | T/ |u T
carrera [mm] (&)
15a 100 H
25 13 20 44 455 M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 45 46.5 1.5
105 a 400
20 a 100
32 13 25 51 56.5 M8 x 1.25 3il 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60 61 1 -
105 a 500 o
O
Encoder incremental Encoder absoluto IilJ
Tamarfio Al el B \Y Sin bloqueo Con blogueo Sin bloqueo Con bloqueo
carrera [mmy]
A W 4 A W 4 A W 4 A w 4 <
15a100 | 136.5 238 274.9 233.4 274.5 o
25 40 87 14.6 123.9 16.3 82.4 14.6 123.5 16.3 O
105 a 400 | 161.5 263 299.9 258.4 304.5 |
20a 100 | 156 262.7 291.3 251.1 290.6
32 60 882 | 171 1168 | 17.1 766 | 17.1 1161 | 17.1 -
105 a 500 | 186 292.7 321.3 281.1 320.6
A f
- 25
Rosca macho en extremo del vastago: LEY 3210 B-0OOM -
C o
<
E * Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo vastago y la %
A fijacién de montaje en la pag. 19. g
/ Nota) Consulte las precauciones [Uso] en la pag. 119 cuando [mm] QE)
Distancia entre caras B1 /| monte fijaciones terminales como horquillas o piezas de 9]
H: trabajo. Tamafio] B1 | C1 | Hi | L1 | L2 MM o
. G 25 | 22 |205| 8 |38 [235| M14x1.5 E
LzL 32 | 22 |205| 8 |42.0(235| M14x1.5 |
! * La medida L1 corresponde al momento en que la unidad se encuentra
en la posicién de origen, es decir, a 2 mm del extremo.
e N——
[]
(7))
O
Ll
-l
p—
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Serie LEY

Dimensiones
Roscado en la parte inferior 25 A
del cuerpo/Motor superior/paralelo: LEY 35 001 B -000U Roscado en la parte inferior del cuerpo (mm
C ~ | Rango de carrera
XA H9 prof. XA 6 x MO profundidad efectiva de rosca MR [, [mm] Lo b LA LAl Bl AL
15a39 24 |32
50
40 a 100 2 |41
5 5 0 5 25 | 101a124 |[145| 20 | 46 29
1= - - 125 a 200 59 (49.5 75
= 201 a 400 76 |58
)G \ 20 a 39 22 |36 50
\
MD |\ Keceion xx 402100 36 |43 —
MC 32 [101a124 |185| 25 | 55 30
L, |.MA ML + Carrera (MB) 1252200 53 [81.5 8
201 a 500 70 |60
A
. . 2
Roscado en la parte inferior del cuerpo/Motor superior/linea: LEY 32 DO B -00O0U
o XA H9 prof. XA 6 x MO C T EEER
Profundidad efectiva MR Tamano| g[ mm] MO | MR | XA | XB
5 & & %) 15239
- 40 a 100
=Y : . 25 | 101a124 |M5x08| 65| 4 | 5
| 5 @ 1 125 a 200
MD Seccion XX ' 201 2 400
e 20 a 39
MA ML + Carrera Figura detallada de la seccion XX 40 a 100
32 |101a124 |M6x1 [ 85| 5 | 6
1) ( 125 a 200
13} ’ 201 a 500
x
XA |.XAH9
A
Escuadra : LEY %gDD B-OJOOL
C
Piezas incluidas
* Soporte
TS * Pemo de montaje del cuerpo
I ]
. A=
LL 0 Montaje hacia el exterior -
i -
LG
- H :
5 i il z J%
X/ |y Y Tx LX le
LS + Carrera ‘ Lz LS + Carrera| LS+
A + Carrera
4 xolLD
Tornillo hexagonal
Escuadra [mm]
Tamaio Ra"g[ﬁenﬁ"e'a A | LS |LSi|LL|LD|LG|LH|LT|Lx|LY|Lz| X |Y
15a1 136.
o5 | 198100 | 1366 | 99 |,501 54|66 (35|30 | 26|57 |515| 71 |12 58
1012400 | 161.6 | 124
3g [ 208100 | 1857 | 114 | o, 1115 66| 4 |36 |32]| 76 |61.5] 90 |11.2] 7
101a500 | 185.7 | 144

96

Material: Acero al carbono (Cromado)

* La medida A corresponde al momento en que la unidad se encuentra en la posicion de deteccion de primera

fase Z, es decir, a 2 mm del extremo.

Nota) Cuando el motor se monta en el lado izquierdo o en el derecho, la culata posterior debe montarse hacia el exterior.
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

T
89
o E
. i 33
Dimensiones
p—
25 A A g
Brida delantera: LEY 35 LIL1B -LJLJOIF Brida trasera: LEY251C1B -0J00G 3
C c g|>
oWl
n
> -
+ La brida trasera no esta §
disponible para LEY32. ©
o
L 8 —
2
L s}
=
o
_ 21O
3
gl
\ Piezas incluidas £
FT FX 4 x gFD FX 4 x gFD FT * Brida s
FZ FZ  Pemo de montaje del cuerpo| @
Brida delantera / trasera [mm] 28
= 00
Tamarol FD | FT |FV |FX |FZ |[LL | M ]
25 | 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 65| 34 |=I—
32 55| 8 | 54 | 62 | 72 [10.5| 40
Material: Acero al carbono (niquelado) (?
O
17]
-
-
L 25 A o
Fijacién oscilante hembra: LEY35 LILIB -LI0LID (ui
C Piezas incluidas -
o Fijacién oscilante hembra
P * Pemo de montaje del cuerpo
[ama ), ] ] « Eje de fijacion oscilante| | <L
] —] ¢ Anillo de retencion %
E CcT * Véanse mas detalles sobre la tuerca del extremo vastago y la I'_llJ
Tornillo hexagonal fijaciéon de montaje en la pag. 19.
[ - - o . . —
\ — :i{ oCDoificoH10  Fijacion oscilante hembra [mm]
— eje d9
Rango de carrera
i = + de rosca ] A CL CD | CT <
‘. ! ;:I 25 10a 100 160.5 150.5 10l 5 L
{ 101 a 200 185.5 175.5 |
Ccu gp | 102100 | 1805 1705 | [ o o
L CL + Garrera cw_ LRR 1012200 | 2105 | 2005 <
[=}
A + Carrera g
de rosca| "X %@ oy lew| ex |cz| L [RR |2
[mm] 2
10a 100
25 a 14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10 O
101 a 200 S
32 108100 |\t oy | 15 | 36 [185] 10 u
101 a 200 '
Material: Hierro fundido (pintado)
* Las medidas Ay CL corresponden al momento en que la unidad
se encuentra en la posicion de deteccién de primera fase Z, es —
decir, a 2 mm del extremo.
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago

Serie LEY

LEY63

(Seleccnon de opcnones)

Forma de pedido

C€

LEY63D|S

200

00

00 63588 &&éé

0 Tamaiho 9 Posicion de montaje del motor 9 Modelo de motor
l D [ En linea ‘ ' Salida | Tamanode | Accionadores
Simbolo Modelo -
[W] actuador compatibles
s4 Servomotor AC 400 63 LECSA2-54
(encoder incremental)
LECSB2-S8
S8 (eiig‘g%’?ggoﬁﬁo) 400 63 LECSC2-58
LECSS2-S8
9 Paso [mm] 6 Carrera [mm)] @ A prueba de polvo/goteo
Simbolo LEY63 100 100 — IP5x (especificacion a prueba de polvo)
A 20 a a P 1P65 (especificacion a prueba de polvo/goteo) / Con rosca del orificio de ventilacion
B 10 800 800 = Cuando use el modelo a prueba de polvo/goteo (IP65), monte correctamente
C 5 el racor y el tubo en la rosca del orificio de ventilacién y, a continuacion,
cologue el extremo del tubo en una zona no expuesta al polvo o el agua.
= El racor y el tubo debe suministrarlos el cliente de forma independiente.
Seleccione [Diam. ext. del tubo aplicable: @4 0 mas, Rosca de conexion: Re1/8].
0 Opcién de motor @ Rosca en extremo del vastago @ Montaje*!
— Sin opciones — | Rosca hembra en extremo del véstago , Posicién de montaje del motor
- Simbolo Modelo -
B Con bloqueo M Rosca macho en extremo del vastago En linea
(se incluye 1 tuerca del extremo del véstago). — Extremos roscados (esténdar)*2 o
U Roscado en la parte inferior del cuerpo [ J
F Brida delantera*2 o

x1 La fijacién de montaje se envia de fabrica, pero sin instalar.
=2 Para montaje con voladizo horizontal con brida delantera y extremos
roscados, use el actuador dentro del siguiente rango de carreras.

« LEY63: 100 0 menos

@ Modelo de cable* m Longitud de cable* [m] @ Modelo de accionador*
— Sin cable — Sin cable Accionadores compatibles [ Tension de alimentacion
S Cable estandar 2 2 — Sin accionador
R [Cable robdtico (cable flexible) 5 5 A2 | LECSA2/Entrada de impulsos 200V a 230V
# Se incluyen los cables del motor y del A 10 (Encoder incremental)
encoder. (El cable de bloqueo también * La longitud de los cables del encoder, B2 | LECSB2Entrada deimpulsos 200V 2230 V
se incluye cuanto se selecciona la del motor y de bloqueo es la misma. (Encoder absoluto)
opcion de motor con bloqueo.) -
x La direccion de entrada de cable c2 LECSC2/CC-Link 200V a 230 V
estandar es “(B) Lado contrario al eje”. (Encoder absoluto)
(Véanse mas detalles en la pag 132) LECSS2/SSCNET Il
S2 (Encoder absoluto) 200Va230Vv
@ Conector E/S

Sin conector

+ Cuando se selecciona el modelo de accionador, se incluye el
cable. Seleccione el modelo de cable y su longitud.

H Con conector Ejemplo)
S282: Cable estandar (2 m) + accionador (LECSS2)
S2 : Cable estandar (2 m)
— : Sin cable ni accionador
* Tabla de carreras aplicables @Estandar
Carrera
mm] 100 | 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 8o |Menecdecarerasque
Modelo se pueden fabricar
LEY63 [ J [ J [ J [ J [ J [ J o [ J 50 a 800

Nota) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
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Caracteristicas técnicas

Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

Especiicacion a prueba de polvo/goteo (1P5)

(Seleccion de opciones)

Modelo de actuacion

Husillo a bolas + Correa [1:1])/Husillo a bolas

Modelo de guia

Casquillo deslizante (vastago de émbolo)

Modelo LEY63DS [l
Carrera [mm] Nota 1) 100, 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800

. Horizontal Nota 2) 40 70 80
_ | Carga de trabajo [kg] Vertical 19 38 72
S | Fuerza de empuje [N/Valor de ajuste "o23): 15 a 50%Noa4) 156 a 521 304 a 1012 57321910
E Nota 5) Hasta 500 1000 500 250
8 | Velocidad Rango de 505 a 600 800 400 200
g max. [mm/s] | carrera 605 a 700 600 300 150
@ 705 a 800 500 250 125
© | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 6) 30 0 menos
\§ Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2?] 5000
b Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
S | Paso de tornillo [mm] (incluyendo una relacion de poleas) 20 [ 10 [ 5
:‘z Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota 7) 50/20
8

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

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

Condiciones requeridas para™28 | Horizontal No necesaria No necesaria No necesaria
la"Opcion de regeneracion" [kg] Vertical 2 0 mas 5 0 mas 12 0 mas
Potencia del motor/Tamaio 400 W/0J60

Modelo de motor

Servomotor AC (200 VAC)

Modelo de motor S4: Encoder incremental de 17 bits (Resolucion: 131072 p/rev)

Tension nominal [V]

(7]

@©

L

8

E Encoder Modelo de motor S8: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
8 | Consumo de Horizontal 210

% | energia [W]Nota9) Vertical 230

42 | Consumo de energia en reposo Horizontal 2

£ | durante el funcionamiento [W] Nota 10) Vertical 18

O | Consumo de energia max. instantanea [W] Nota 1) 1275
£ £ Modelo Nota 12) Blogueo no magnetizante
= 5 Fuerza de retencién [N] 313 [ 607 l 1146
gg Consumo de energia [W] a 20°C Nota 13) 7.9
EES

24 VDC %5,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) El valor maximo de la carga de trabajo horizontal. Se requiere una guia externa para soportar la carga. La carga de trabajo real varia en funcién del estado de la guia externa.

Confirmelo con el dispositivo real.
Nota 3) Valores de ajuste para el accionador.

Nota 4) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del accionador) para operacion de empuje en el modo de control de par, etc. La fuerza de empuje y el factor de trabajo dependen
del valor de ajuste. Fijelo tras consultar la "Gréfica de conversion de fuerza" de la pagina 89.

Nota 5) La velocidad admisible varia en funcién de la carrera.

Nota 6) Velocidad de colision admisible para operacién de empuje en el modo de control de par, etc.
Nota 7) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion 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 45y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como perpendicular al tomillo guia.

(La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 8) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Opcidn de regeneracion’ cuando se usa a la velocidad méxima (Factor de trabajo: 100%).
Nota 9) El consumo de energia (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando.

Nota 10) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador estd detenido en la posicion de ajuste.

Nota 11) El consumo de energia méximo instantaneo (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

)
Nota 12) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor “Con bloqueo”.
)

Nota 13) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el blogueo.

Peso
Peso del producto [kg]
Serie LEY63DS[I]
Carrera [mm] 100 200 300 400 500 600 700 800
g|  Encoder 56 6.7 9.6 10.7 12.4 135 14.7
g incremental
K=]
s Encoder 5.7 6.8 9.7 10.8 125 13.6 14.8
2 absoluto
Peso adicional kgl
Tamario 63
Bloqueo Encoder incremental 0.4
9 Encoder absoluto 0.6
Rosca macho Rosca macho 0.12
en extremo del vastago | Tyerca 0.04
Brida delantera (incluye perno de montaje) 0.51
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Serie LEY
Especiicacion a prueba de polvo/goteo (1PG5)

(Seleccion de opciones)

Diseno

Modelo de motor en linea: LEY63

Cuando se selecciona la rosca

macho en extremo del vastago

Lista de componentes

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 14 | Adaptador del motor | Aleacién de aluminio Revestimiento
2 | Eje de husillo a bolas Acero aleado 15 | Espaciador A Acero inoxidable
3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina/Acero aleado 16 | Buje Aleacion de aluminio
4 |Embolo Aleacion de aluminio 17 | Araha Uretano
5 |Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 18 | Casquillo Bronce autolubricante
6 | Cubierta del vastago | Aleacion de aluminio 19 |Sellado NBR
7 | Soporte de cojinete | Aleacién de aluminio 20 | Cojinete —
8 | Conector hembra |Aceroal carbono de féci mecanizacion Niquelado 21 | Contratuerca Acero aleado Anodizado cromado duro
9 | Anillo guia Resina 22 | Anillo de retencion | Acero para muelle Fosfatado
10 | Soporte del anillo guia Acero inoxidable 23 | Motor —
11 |Iman — 24 | Conector hembra (Rosca macho) | Acero al carbono de faci mecanizacion Niquelado
12 | Tope de giro Resina 25 | Tuerca Acero aleado Cromado trivalente
13 | Bloque del motor Aleacion de aluminio Revestimiento
100 SMC
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Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y

= T o
Especiicacion a prueba de polvo/goteo (1P65) 5 s
(Seleccién de opciones) 89
o E
L
. . , o
Dimensiones: Motor en linea
p—
LEY63D[] 3
&
Posicién de deteccion de fase Z del encoder 4x 01 E >=
prof. de rosca R @ w
] H |
Rango de funcionamiento del vastago Nota 1) prof. de rosca C g
(Carrera + 8 mm) g
(72}
R\ 5
i NNZ Sley
o L@ o
Q L] N Lu
L B + Carrera w CIK Nota 2) g |
A + Carrera M 5
EH 5
s —
Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre gg
el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago. 00
Nota 2) La direccién de la distancia entre caras en el extremo del vastago (LK) varia dependiendo de los L
productos. |
[mm] 0]
Tamafo |T@0%CeE | ¢ | p | EH | EV | H J | K| L | m 01 R| s | T | u O
[mm] w
Hasta 200 -
63 205 a 500 21 40 76 82 M16 x 2 44 36 37.4 60 M8 x 1.25 16 78 83 5
505 a 800 -
o
Encoder incremental Encoder absoluto (&)
Tamano RangFr?]e:nc]a frera B \'} Sin bloqueo Con bloqueo Sin bloqueo Con bloqueo IiIJ
A w 4 A w 4 A w 4 A W V4
Hasta 200 | 190.7 338.3 366.9 326.6 366.1 <
63 205a500 | 225.7 60 373.3 | 110.2 8.1 401.9 | 138.8 8.1 361.6 | 985 8.1 401.1 138 8.1 o
505a 800 | 260.7 408.3 436.9 396.6 436.1 &J)
.|

Rosca macho en extremo del vastago: LEY63LILIL-L[LIM

0
o
© —
= =
-1
Distancia entre caras 27 11 f
26
39
76.4*

+ La medida 76.4 corresponde al momento en que la unidad se encuentra en la
posicién de deteccion de fase Z del encoder, es decir, a 4 mm del extremo.

IP65 (Especificacion a prueba de polvo/goteo): LEY63DLIL-LIP

10.5

Rc1/8

Rosca del orificio de ventilacion™

&

50

+ Cuando use el modelo a prueba de polvo/goteo (IP65), monte correctamente
el racor y el tubo en la rosca del orificio de ventilacion y, a continuacion,
coloque el extremo del tubo en una zona no expuesta al polvo o el agua. El

racor y el tubo debe suministrarlos el cliente de forma independiente.

Seleccione [Didm. ext. del tubo aplicable: @4 o més, Rosca de conexién: Rc1/8].

O
g
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Serie LEY
Especiicacion a prueba de polvolgoteo (IPG5)

(Seleccion de opciones)

Dimensiones: Motor en linea

Roscado en la parte inferior del cuerpo: LEY63[ LI -[ 11U

o XA prof. H9 XA

6 x MO
prof. de rosca MR

| —< I ]
g ];k- R ? o _§ _ R R % B : ,
] | —[5)-< : "
& il T Detalle de seccién XX
MD Seccion XX N
MC I- {
L _|_MA ML + Carrera Q XA XA H9
[mm]
Tamaiio Ra"gfrf]f;]a"e’a L |MA|MC | MD | MH | ML| MO | MR | XA | XB
20a74 24 50
75a124 45 60.5 65
63 1252200 | 37.4 38 58 67 44 M8x1.25 | 10 6 7
201 a 500 100
a 86 81
501 a 800 135

Brida delantera: LEY63[ I I-[ICIF

28.4

Piezas incluidas
" - Brida

60
80

G}@ @(}}—' + Perno de montaje del cuerpo
,@_ Vs

—

92 4x 09

108

Material: Acero al carbono (niquelado)

102
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Actuador eléctrico con vastago

Servomotor AC £2
3 S
o E
)
(%]
- °
p—
g
LEY25 32 Caracteristicas a prusba de polvolgoteo (IPG5) s
N
g[>
sl
™!
2
g
- ©
Forma de pedido 2
-
S
3
o
LEY 25| |S2B-100 -S 2 A1 5
S8
oarctorstcssa |5
prueba de polvo/goteo 2|
£
0Tamano gPoswlon de montaje del motor QTlpo de motor* S
25 | Modelo de montaje superior ) Salida - ; &
I T Tamano de actuador | Controladores compatibles S—
32 D Modelo en linea Simbolo PO W] 5 s
Servomotor AC ©0w©
e (Encoder incremental) 100 25 LECSALI-S1 <o
Servomotor AC (6]8)
S3 (Encoder incremental) 32 LECSAL-S3 L_IIJ IiIJ
Servomotor AC LECSBL-S5
S6 (Encoder absoluto) 25 LECSCLI-S5
LECSS[I-S5 (O]
1
Servomotor AC LECSBLI-S7 O
s7 (Encoder absoluto) 82 LECSCL-S7 w
LECSS[I-S7 -
* Para el modelo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del controlador compatible son S1'y S5, respectivamente.
-
aPaso [mm] @Carrera [mm] @Opcién de motor o
Simbolo] _LEY250] LEY3207 30 30 — Sin bloqueo 8
A 12 16 (20) a a B Con bloqueo™ —
B 6 8 (10) 500 500 # Si se selecciona “Con bloqueo” para el modelo de montaje
(9 3 4 (5) = \éase la tabla de carreras aplicables. superior, el cuerpo del motor sobresaldré del extremo del cuerpo <
# Los valores mostrados entre ( ) son el paso Eara el k;anlmnlo 2; con carrerTs dg 30dmm bo' mfenoreds. o
equivalente que incluye la relacion de poleas para olmp(ue e las mtg |erencms con las piezas de trabajo antes de 3
el modelo de montaje superior de tamafio 32. seleccionar un mocelo. w
.|

w%

@~Rosca en extremo del vastago Onontaje ©ripo de cable*
— |Rosca hembra en extremo del véstago| . ) Posicidn de montaje del motor — Sin cable
" Simbolo Tipo —— 7 .
M Bosca macho en extremo del vastago ‘ Montaje superior] En linea S Cable estandar
(se incluye 1 tuerca del extremo del véstago). — | Teaos st s s g 2 [ ] [ ] R Cable robético (cable flexible) >
U | Roscado en a parts infrior del curpo (] [ ] # Se incluyen los cables del motor y del encoder. H
L Escuadra [ — (El cable de bloqueo también se incluye cuanto
F Brida delantera®2 ) ) se selecciona la opcién de motor con bloqueo.) o
G Brida trasera*2 @3 — # La direccion de entrada del cable estandar es g
o - - o - Montaje superior: (A) Lado del eje =
@Longitud de cable [m]* #1 ;i {lrjlzf:r;rde montaje se envia de fabrica, pero -En “,néa: (BP) Lado(cc))ntrario al ejJe §
— Sin cable +2 Para montaje con voladizo horizontal con brida (Véanse mas detalles en la pag. 132). qE,
2 2 anterior, use el actuador dentro del siguiente @
5 5 rango de carreras. mTipO de controlador (0]
A 10 o tggg fgg 0 menos Controladores compatibles| Tensién de alimentacion [V] E
= Cable del encoder/motor/bloqueo. ° o omenos - — Sin controlador —
+3 La brida trasera no esta disponible para LEY32. Al LECSA1 1002120 -l
A2 LECSA2 200 a 230
B1 LECSBH1 100 a 120
B2 LECSB2 200 a 230 E—
@Conector E/S < C1 LECSCH1 100 a 120 ]
—_ in conector
] Con conactor C2 LECSC2 200 a 230 n
St LECSS1 100 a 120 (&}
S2 LECSS2 200 a 230 w

* Tabla de carreras aplicables @Standard
C
"™ 30 | 50 {100|150|200250|300|350(400|450| 500/ "9 % careras que
Modelo se pueden fabricar [mm]
LEY25 ® &6 &6 &6 &6 6 6o o o — — 15 a 400
LEY32 ® &6 6 &6 &6 o6 o o o o o 20 a 500

= Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

ZSNC

+ Cuando se selecciona el modelo de accionador, se incluye
el cable. Seleccione el modelo de cable y su longitud.
Ejemplo)

S282: Cable estandar (2 m) + accionador (LECSS2)
S2 : Cable estandar (2 m)
— : Sin cable ni accionador

* Para mds informacion sobre los detectores magnéticos, consulte la pag. 28.|
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Serie LE Y-X5

Caracteristicas técnicas

Modelo LEY25S2/LEY25DS2 LEY32S 3 (Montaje superior) LEY32DS3 (En linea)
30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250 30, 50, 100, 150, 200, 250
Carrera [mm] Mo 1) 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Carga de trabajo Horizontal Nota 2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
[kg] Vertical 8 16 30 9 19 37 12 24 46
5 | Fuerza de empuje [N] Nota 3) 652131 | 127 242 2 485
B | (valor de ajuste: 15 a 30%) a a 255 a 79a157 | 1542308 | 294 a588 | 98a 197 | 192 a 385 | 368 a 736
2 [ Max. Hasta 300 900 450 225
8 | velocidad o ::r':g:ade 3052400600 200 150 1200 600 300 1000 500 250
% [mm/s] 405 a 500 — — — 800 400 200 640 320 160
@ | Velocidad de empuje [mm/s?] Nota 5) 35 0 menos 30 0 menos 30 0 menos
2 Aceleracién/deceleracion max. [mm/s?] 5,000 5,000
~§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
@ [ Paso [mm] 12 | 6 | 8 20Nota6) [ {QNota6) [ 5Nota6) [ 16 | 8 | 4
-2 | Resistencia aimpactos/vibraciones [m/s? Nota 7) 50/20 50/20
2 Tipo de actuacion Husillo a bolas + Correa/Husillo a bolas Husillo a bolas + Correa [ Husillo a bolas
% Tipo de guia Cojinete deslizante (vastago de émbolo) Cojinete deslizante (vastago de émbolo)
£ | Proteccion IP65
© | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) 90 o inferior (sin condensacion)
Condiciones requeridas para Horizontal | 8 o mas 31 omas |Nonecesaria| 15 0 mas | No necesaria | No necesaria| 23 o mas | No necesaria | No necesaria
la "Opcidn de regeneracion" [kg]Not28) | Vertical 3 0 mas 2 0 mas 2 0mas 6 0 mas 7omas | 11omds | 6 0omas 7omas | 120 mas
«» | Tamaino del motor 100 W/CJ140 200 W/160
§ Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) Servomotor AC (100/200 VAC)
.'g Encoder Tipo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17 bits (Resolucion: 131072 p/rev)
o Tipo de motor S6, S7: Encoder absoluto/incremental doble de 18 bits (Resolucién: 262144 p/rev)
§ Consumo de Horizontal 45 65 65
g energia [W]Nota ) Vertical 145 175 175
G | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2
& | durante el funcionamiento [W]Nia 10) | Vertical 8 8 8
°: Consumo de energia méx. instantanea [W] Nota 11) 445 724 724
£ TipoNota 12) Blogueo no magnetizante
23| Fuerza de retencion [N] 131 [ 255 | 485 157 | 308 | 588 197 [ 385 | 736
gg Consumo eléctrico a 20°C [W] Nota 13) 6.3 7.9 7.9
82| Tensién nominal [V] 24 VDC _{3,

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) El valor méximo de la carga de trabajo horizontal. La carga de trabajo real varia en funcién del estado de la guia externa. Confirmelo con el dispositivo real.

Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza para operacion de empuje en el modo de control de par, etc. Fijelo tras consultar la "Gréfica de conversién de fuerza" de la pagina 88.

Nota 4) La velocidad admisible varia en funcion de la carrera.

Nota 5) Velocidad de colisién admisible para operacién de empuje en el modo de control de par, etc.

Nota 6) Paso equivalente incluyendo una relacion de poleas [1.25:1]

Nota 7) 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 realizd tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia.
(La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 8) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Opcién de regeneracion” cuando se usa a la velocidad méxima (Factor de trabajo: 100%). Pida la opcién de regeneracion por separado. Para los detalles y las referencias,
consulte "Condiciones requeridas para la opcion de regeneracion” en las paginas 86 y 87.

Nota 9) El consumo de energia (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 10) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste.

Nota 11) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 12) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo”.

Nota 13) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso
Peso del producto [kg]
Serie LEY25S[] (Posicion de montaje del motor: Montaje superior) | LEY32S[] (Posiciéon de montaje del motor: Montaje superior)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Tipode| Encoder incremental | 1.31|1.38 | 1.55|1.81|1.99|2.16|2.34|2.51|2.69 |2.42|253|282|3.29|357|3.85|4.14|4.42|4.70|4.98|5.26
motor Encoder absoluto 1.37 (1.44|1.61|1.87 | 205|222 (240|257 |2.75|2.36|247|2.76|3.23 |3.51|3.79 | 4.08 | 4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20

Serie LEY25DS[] (Posicion de montaje del motor: En linea) | LEY32DS[] (Posicion de montaje del motor: En linea)
Carrera [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Tipode| Encoder incremental | 1.34 | 1.41|1.58 | 1.84 | 2.02 | 2.19 | 2.37 | 2.54 | 2.72 | 2.44 | 2.55 | 2.84 | 3.31 | 3.59 | 3.87 | 4.16 | 4.44 | 4.72 | 5.00 | 5.28
motor | Encoder absoluto | 1.40 | 1.47 | 1.64 | 1.90 | 2.08 | 2.25 | 2.43 | 2.60 | 2.78 | 2.38 | 2.49 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22

Peso adicional [ka]

Tamano 25 32

Bloqueo Encoder incremental 0.20 0.40
Encoder absoluto 0.30 0.66

Rosca macho en Rosca macho 0.03 | 0.03

extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02

Soporte (2 conjuntos, incluye tornillos de montaje) | 0.08 0.14

Brida delantera (incluye tornillos de montaje)

" - . " 0.17 | 0.20
Brida trasera (incluye tornillos de montaje)
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Diseno

Actuador eléctrico/Modelo de vastago Serie LE Y'X5

specificacion a prueba de polvoigoteo (1P65)

Modelo de montaje superior del motor: LEY3;

NV
b 277 adod

El cable se envia junto de fabrica.

3D 26 S0

™

M

|
|
Luando se selecciona la rosca macho en extremo del véstago

Lista de componentes

I

Modelo de motor en linea: LEY2;D

prrgny

N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota

1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 19 | Polea del eje de tornillo |Aleacién de aluminio

2 | Husillo a bolas (eje) Acero aleado 20 |Polea del motor Aleacion de aluminio

3 | Tuerca del husillo a bolas |Resina/Acero aleado 21 | Correa —

4 |Embolo Aleacion de aluminio 22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio

5 |Vastago Acero inoxidable Cromado duro 23 | Soporte de cojinete Acero inoxidable

6 | Culata delantera Aleacién de aluminio 24 | Rascador Nylon

7 |Carcasa Aleacién de aluminio 25 | Anillo de retencién Acero para muelle

8 | Tope de giro POM 26 | Adaptador del motor |Aleacion de aluminio Revestimiento
9 | Conector hembra  |Aceroal carbono de féci mecanizacion Niquelado 27 | Motor —

10 | Eje conectado Acero al carbono de facil mecanizacion Niquelado 28 | Retenedor de lubricacion Fieltro

11 | Casquillo Bronce autolubricante 29 |Junta térica NBR

12 | Tope elastico Uretano 30 | Junta de estanqueidad NBR

13 | Rodamiento — 31 |Junta térica NBR

14 | Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento 32 | Bloque del motor Aleacién de aluminio Revestimiento
15 |Placa de retorno Aluminio fundido Revestimiento 33 |Buje Aleacion de aluminio

16 |Iman — 34 | Arafa Uretano

17 | Soporte del anillo guia| Acero inoxidable |Carrera de 101 mm o mas 35 | Conector hembra (Rosca macho) |Acero al carbono de féci mecanizacion Niquelado
18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm o mas 36 | Tuerca Acero aleado Cincado cromado

Repuestos (s6lo montaje superior)/Correa

Repuestos / Tubo de grasa

N° Tamano Ref. de pedido Porcién aplicada Ref. de pedido
25 LE-D-2-2 [ GR-S-010 (10 g)
21 Vastago
32 LE-D-2-4 9 GR-5-020 (20 g)

* Aplique grasa periédicamente sobre el vastago del émbolo.
La grasa debe aplicarse tras 1 millén de ciclos o 200 km, aquello que suceda antes.

O
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Serie LEY-X5

Caracteristicas a

polvo/goteo (IPG5)

Dimensiones

Modelo de montaje superior del motor: LEY 33

Posicién de deteccion

H profundidad

de fase Z del encoder X efectiva de rosca C
w
N Rango de funcionamiento del véstago | <22
A (Carrera + 4 mm)
: d > Orificio de ventilacion Nota 3)
b U Diém. ext. tubo aplicable o4
10 —
© = =
= = 3 = S S S S (= E Q =
o 2 L] | Lol
M ' Y [JK Nota2) 4 x O1 profundidad
S 4 x O1 profundidad L B + Carrera efectiva de rosca R
efectiva de rosca R A
+ Carrera
Tamafio Rang"[rf]fn?a"era A|B|C|D|EH|EV H J K| L |m O R |PA|PB| V
152100 |[1305]| 116
25 1012400 11555 | 141 13 20 44 | 455 | M8x1.25 24 17 | 145 | 34 M5 x 0.8 8 | 154 | 82 40
202100 |148.5| 130
32 1012500 11785 | 160 13 25 51 56.5 | M8x1.25 31 22 | 185 | 40 M6 x 1.0 10 | 154 | 8.2 60
P — Encoder incremental Encoder absoluto
Tamafio |29 ol S T U PC Sin bloqueo Con bloqueo Sin blogueo Con bloqueo Y
w X 4 w X 4 w X 4 w X 4
25 11051 ZT& 46 92 1 15.4 | 87 120 141 | 123.9(156.9 | 15.8 | 82.4 | 1154 | 141 [ 123,5|156.5| 15.8 | 51
20a 100
32 60 118 1 159 | 88.2 (1282 | 17.1 | 116.8|156.8| 17.1 | 76.6 | 116.6 | 17.1 | 116.1 | 156.1 | 17.1 61
101 a 500
Posicion de deteccién de fase Z del encoder
2+1
——-— ) ) ) Y
Rango de funcionamiento del vastago
(Carrera + 4 mm) IPA H profundidad
m .
Orificio de ventilacion Noi2 3 a sfectiva do rosca C
Diam. ext. tubo aplicable ﬂ4\( — N
i B = = S - - =
B + Carrera w LK Nota2) 4 x O1 profundidad
A + Carrera efectiva de rosca R
EH
S
Rango de carrera Encoder incremental Encoder absoluto
Tamaio| 29 ] Sin bloqueo Con bloqueo Sin bloqueo Con bloqueo B C D EH | EV
A w 4 A w Y4 A w 4 A w 4
152100 |238 274.9 233.4 274.5 136.5
25 1012400 | 263 87 14.6 299.9 1239 | 16.3 2584 824 | 14.6 2995 123.5| 16.3 1615 13 20 44 | 455
20a100 |262.7 291.3 251.1 290.6 156
32 1012500 12927 88.2 | 17.1 3213 116.8 | 17.1 2811 76.6 | 17.1 3206 116.1| 171 186 13 25 51 56.5
~ |Rango de carrera
Tamano ¢ [mm] H J K L M O1 R PA | PB Vv S T U PC Y
15a 100
25 M8 x 1.25 24 17 | 145 | 34 M5 x 0.8 8 | 154 | 82 40 45 | 465 | 15 | 159 | 715
101 a 400
20a 100
32 M8 x 1.25 31 22 | 185 | 40 M6 x 1.0 10 | 154 | 8.2 60 60 | 61 1 15.9 | 87
101 a 500

Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.

Nota 2) La direccion de la distancia entre caras en el extremo del véstago (LK) varia dependiendo de los productos.

Nota 3) El orificio de ventilacién es la conexion para descarga a la atmésfera. No aplique presién sobre este orificio.
Acople el tubo al orificio de ventilacion y coloque el extremo del tubo de manera que no quede expuesto al polvo o el agua.
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Para la rosca macho en el extremo del vastago, véase la pagina
95. Para las dimensiones de montaje, véase la pagina 19.




Actuador eléctrico/con vastago guia @EV Lyt

Serie LEYG
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Serie LEYG

Grafica de la carga de momento

Montaje horizontal, cojinete de deslizamiento

® L=50mm Velocidad maxima = 200 mm/s max.

® L =100 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max.
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Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas

(® L =50 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max.

L =100 mm Velocidad maxima = 200 mm/s max.
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Utilizacion como cilindro de tope
LEYGLIM (cojinete de deslizamiento)
/A Precaucién
) Precauciones de manejo F|g ””””””””

Nota 1) Si se utiliza como cilindro de tope, seleccione

m un modelo con una carrera de 30 0 menos.
O EJ Nota 2) LEYGOL (rodamiento lineal a bolas) no se
II Nota 4) El cuerpo no debe montarse en el extremo.

puede utilizar como cilindro de tope.
II Debe montarse en la parte superior o inferior

50 mm

L=

Nota 3) Elimpacto en serie con el vastago guia
(Fig. b).
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puede no estar permitido (Fig. a). ' Fig. b

AT N
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Carga de trabajo m [kg]

5 10 20 30 40 50
Velocidad de desplazamiento v [m/min]




Seleccion del modelo Serie LE YG

Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical / Condiciones requeridas para "Opcidn de regeneracion”

LEYG25L] (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En linea)

40
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LEYG32L1 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior)

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

* La opcién de regeneracion es necesaria cuando se usa un producto situado
por encima de la linea "Regeneracion” de la gréfica. (Pidalo por separado)

Modelos de "Opcidn de regeneracion"
Condiciones de funcionamiento |Condiciones de regeneracién| Traslado vertical

(Al Factor de trabajo de 50% 0 mas

LEC-MR-RB032

B Factor de trabajo de 100%

LEYG32D (Posicion de montaje del motor: En linea)
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Grafica de velocidad-carga de trabajo horizontal / Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

LEYG25L (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En lina)

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

70 ‘ J ‘ * La opcién de regeneracion es necesaria cuando se usa un producto situado
60 —Paso 3: LE G2501C por encima de la linea "Regeneracion” de la gréfica. (Pidalo por separado)
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LEYG32L1 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior)

LEYG32D (Posicion de montaje del motor: En linea)
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Serie LEYG

Grafica de conversion de fuerza

LEYG25[_1 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior/En linea)

500
400 b
Paso 3: LEYG25[]C
Z 300
g
o}
£ 200 /
Paso 6: LEYG25( 1B
100 —
— Paso 12: LEYG25[JA
0 L
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Limite de par/Valor de comando [%]

LEYG32L1 (Posicion de montaje del motor: Montaje superior)

LEYG32D (Posicion de montaje del motor: En linea)
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40

%1 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder incremental, el parametro n® PC12 y el valor del comando de par interno debe fijarse en 30%

€como maximo.

%2 Modelo de motor: Cuando se limite el par con un encoder absoluto, el parametro n® PC13 y el valor del comando de salida méaxima de par analégico debe
fijarse en 30% como maximo.
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Actuador eléctrico / Modelo de vastago guia

Serie LEY

LEYG25, 32

Forma de pedido

25|M| ||S2|B|-[100 S
00006 606 ©

“ Tamaio 9 Modelo de cojinete 9 Posicion de montaje del motor e Modelo de motor*’

LEYG

2]A
© o @

25 M | Patin deslizante — [ Montaje superior ) Salida| Tamarfo de | Accionadores
32 L | Rodamiento lineal a bolas D En linea Simbolo Megelo W] actuador | compatibles*?
Servomotor AC
S2 (encoder incremental) 100 25 LECSALL-S1
Servomotor AC
S3 (encoder incremental) 200 32 LECSALL-S3
LECSB[I-S5
Servomotor AC
S6é (encoder absoluto) 100 25 LECSCLI-S5
LECSS[I-S5
LECSBI-S7
Servomotor AC
S7 (encoder absoluto) 200 32 LECSCLI-S7
LECSS[I-S7
=1: Para el modelo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del accionador
compatible son S1y S5, respectivamente.
=2: Para mas informacién sobre el accionador, consulte la pag. 121.
e Paso [mm] @ Carrera [mm)] 0 Opcioén de motor
Simbolo LEYG25 LEYG32* 30 30 — Sin opciones
A 12 16 (20) a a B Con bloqueo
B 6 8 (10) 300 300
C 3 4 (5) + \Véase la tabla inferior para los detalles.

+ Los valores mostrados entre () corresponden al
paso para los modelos de tamafio 32 con
montaje superior. (Paso equivalente incluyendo
una relacion de poleas [1.25:1])

@ Opcion de guia @ Modelo de cable* @ Longitud de cable* [m]
— Sin opciones — Sin cable — Sin cable
F Con funcién de conservacion de grasa S Cable estandar 2 2
« Sélo disponible para los patines deslizantes R Cable robético (cable flexible) 5 5
de tamafio 25 y 32. (Consulte el apartado # Se incluyen los cables del motor y del encoder. A 10

"Diseno"” en la pagina 114) (El cable de bloqueo también se incluye cuanto
se selecciona la opcién de motor con bloqueo.)
= La direccion de entrada del cable estandar es
- Montaje superior: (A) Lado del eje
« En linea: (B) Lado contrario al eje
(Véanse mas detalles en la pag. 132).

* La longitud de los cables del encoder, del
motor y de bloqueo es la misma.

+ Tabla de carreras aplicables @Estandar

Carrera Rango de carreras que
Modelo mmj| 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | " R (i
LEYG25 ® e ® e ® ® [ 15 a 300
LEYG32 (] (] [ ] [ ] (] (] (] 20 a 300

Nota) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Para los detectores magnéticos, consulte las paginas 21y 22.‘
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Serie LEYG

Posicion de montaje del motor: Montaje superior

Posicion de montaje del motor: En linea

m Modelo de accionador” @ Conector E/S

Accionadores compatibles | Tension de alimentacion (V) - Sin conector
— Sin accionador — H Con conector
A1 LECSA1-SOJ 100 a 120
A2 LECSA2-S[J 200 a 230
B1 LECSB1-S[J 100 a 120
B2 LECSB2-S[] 200 a 230
C1 LECSC1-S 100 a 120
C2 LECSC2-S[] 200 a 230
S1 LECSS1-SJ 100 a 120
S2 LECSS2-S[J 200 a 230

+ Cuando se selecciona el modelo de accionador, se incluye
el cable. Seleccione el modelo de cable y su longitud.
Ejemplo)

S2S2: Cable estandar (2 m) + accionador (LECSS2)
S2 : Cable estandar (2 m)
— : Sin cable ni accionador

Use detectores magnéticos para la serie LEYG de modelo vastago guia.

- Inserte el detector magnético desde la parte delantera con el vastago (placa) sobresaliendo.

- Para las piezas ocultas detras de la fijacion de la guia (lado en el que sobresale el vastago), el detector no se puede fijar.
- Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en el lado en el que sobresale el vastago.

Accionadores compatibles

Modelo de entrada de
impulsos/Modelo de
posicionamiento

Modelo de entrada directa | Modelo SSCNET Il

CC-Link

Modelo de entrada de
impulsos

Modelo de accionador

Encoder de control

Encoder de 17 bits

Encoder de 18 bits

Encoder de 18 bits

Serie LECSA LECSB LECSC

Nidmero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —

Entrada de impulsos O O — —

Red aplicable — CC-Link Modelo SSCNET llI
Incremental Absoluto Absoluto Absoluto

Encoder de 18 bits

Funcion de comunicacion

Comunicacién USB

Comunicacién USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacién USB

Tension de alimentacion (V)

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

Pagina de referencia

Pagina 121
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Actuador eléctrico / Modelo de vastago guia Serie LE YG

o
59
89
o E
)
s ae . . »n o
Caracteristicas técnicas —
2 g
Modelo LEYL(éZYSGD2§5gIISo2:t(aE|: Isi:zz; o) | EYG3201s% (Montaje superior) LEYG32CIDS?; (En linea) % S
Nota 1 30, 50, 100, 150, 30, 50, 100, 200, 30, 50, 100, 200, c
_ | Carrera [mm] " 200, 250, 300 250, 300 250, 300 3|
o . Horizontal \eta2 18 50 50 30 60 60 30 60 60 2
g | Carga de trabajo [ka] "yertical | 7 15 29 7 17 35 10 22 44 8
b i Nota 3 o
g R;’;Lzradiea?::;ﬁ’:ﬁ g‘g 30%; 652131 | 1272255 2422485 | 792157 | 1542308 | 2042588 | 982197 | 1922385 | 368a736 | |EL__
'3 Velocidad max. [mm/s] 900 450 225 1200 600 300 1000 500 250 2
g Velocidad de empuje [mm/s?] Nota 4) 35 0 menos 30 0 menos 30 0 menos =3
' | Aceleracidn/deceleracion max. [mm/s?] 5000 5000 a (O]
~§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02 <>r >
@ | Pago [mm] (incluyendo una relacion de poleas) 12 [ 6 | 3 20 [ 10 | 5 [ 16 | 8 | a4 % 11}
o Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Not25) 50/20 50/20 ‘g -
2 | Modelo de actuacién Husillo a bolas + Correa [1:1)/Husillo a bolas | Husillo a bolas + Correa [1:1.25] [ Husillo a bolas g
% Modelo de guia Patin deslizante (LEYGLCIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGLIL) 3
© | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 5a40 e —
& | Rango de humedad de trabajo [% HR] | 90 o inferior (sin condensacion) 90 o inferior (sin condensacién) ©©
Condiciones requeridas para't) | Horizontal | 8 o m&s | 31 o mas |No necesaria| 15 0 mds |No necesaria|No necesaria| 23 o0 mas |No necesaria|No necesaria <0
la"Opcion de regeneracion' [kg] | Vertical | 2 o mas 1 0mas 1omads | 4omas | 5o0mads | 9omads | 4omas | 50mds | 9o mas (S]]
o | Potencia del motor/Tamario 100 W/C140 200 W/CI60 LLJ L
'§ Modelo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) Servomotor AC (100/200 VAC) ~-
3 Encoder Modelo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 p/rev)
o Modelo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucién: 262144 p/rev) (0}
8| Consumo de Horizontal 45 65 65 L')
3 | energia [W] M2 7) Vertical 145 175 175 w
-2 | Consumo de energiaenreposo | Horizontal 2 2 2 |
g durante el funcionamiento [W]"e28 | Vertical 8 8 8
© | Consumo de energia max. instantanea [W]Notas) 445 724 724 -
£ & Modelo Nota 10) Bloqueo no magnetizante Blogueo no magnetizante o
22| Fuerza de retencion [N] 131 | 255 [ 485 157 | 308 | 588 197 | 38 | 736 O
£ 2| Consumo de energia a 20°C [W] M'a 1) 6.3 7.9 7.9 w
52 Tensién nominal [V] 24 VDC %oy, -
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no esténdares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda. Nota 6) Las condiciones de carga de trabajo que requiere la "Opcion de regeneracion” cuando se usa a la velocided [~
Nota 2) El valor maximo de la carga de trabajo horizontal. Se requiere una uia externa para soportar la carga. La carga de méxima (Factor de trabajo: 100%). Pida la opcion de regeneracion por separado. Para los detalles y las <
trabajo real varfa en funcidn del estado de la guia externa. Confimelo con el dispositivo real. referencias, consulte ‘Condiciones requeridas para la opcion de regeneracion” en la pagina 109. o
Nota 3) Rango de ajuste de la fuerza (valores de ajuste del accionador) para operacién de empuje en el modo de control Nota7) EI consumo de energia (incluyendo el accionador) corresponde al momento en el que el actuador esté (&)
de par, etc. Fijelo tras consultar la “Grafica de conversion de fuerza' de la pagina 110. funcionando. 1T
Nota 4) Velocidad de colision admisible para operacion de empuje en el modo de control de par, efc. Nota 8) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el accionador) corresponde al momento -
Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al torillo en el que el actuador estd detenido en la posicidn de ajuste.
quia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial). Nota 9) EI consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el [
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz La prueba se realizé tanto actuador estd funcionando.
en direccidn paralela como perpendicular al tomillo guia. (La prueba se llev a cabo con el actuador en el estado inicial). Nota 10) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor “Con blogueo".
Nota 11) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el blogueo. >
Peso E
Peso: Modelo de montaje superior kal |,
Serie LEYG25M LEYG32M <
Carrera [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 %
é-‘gi Encoder incremental 1.80 | 199 | 231 | 2.73 | 307 | 341 | 367 | 324 | 350 | 405 | 480 | 535 | 583 | 6.28 £
§§ Encoder absoluto 1.86 2.05 2.37 2.79 3.13 3.47 3.73 3.18 3.44 3.99 4.74 5.29 5.77 6.22 g
Serie LEYG25L LEYG32L ?
Carrera [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 Y
§_§ Encoder incremental 1.81 2.02 2.26 2.69 2.95 3.27 3.51 3.24 3.51 3.9 4.64 5.06 5.56 5.96 E
§°§ Encoder absoluto 1.87 2.08 2.32 2.75 3.01 3.33 3.57 3.18 3.45 3.84 4.58 5.00 5.50 5.90 |
Peso: Modelo de motor en linea kg
Serie LEYG25MD LEYG32MD |
Carrera [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 ——
5—‘32 Encoder incremental 1.83 2.02 2.34 2.76 3.10 3.44 3.70 3.26 3.52 4.07 4.82 5.37 5.85 6.30 D
§°§ Encoder absoluto 189 | 208 | 240 | 2.82 | 3.16 | 350 | 3.76 | 3.20 | 3.46 | 4.01 476 | 5.31 579 | 6.24 n
Serie LEYG25LD LEYG32LD 8
Carrera [mm] 30 50 100 150 200 250 300 30 50 100 150 200 250 300 |
§§ Encoder incremental 1.84 2.05 2.29 2.72 2.98 3.30 3.54 3.26 3.53 3.92 4.66 5.08 5.58 5.98 I
= Encoder absoluto 1.90 | 2.11 235 | 278 | 3.04 | 3.36 | 3.60 | 3.20 | 3.47 | 3.86 | 460 | 5.02 | 552 | 592 2,0
- CRE
Peso adicional kg g8
Tamaiio 25 32 § :,&%
Bloqueo Encoder incremental 0.20 0.40 a®o
Encoder absoluto 0.30 0.66
113
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Serie LEYG

Diseno

Posicion de montaje del motor: Modelo de montaje superior
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LEYGLIM

&

92 b

po|

{d s s

14

LEYG25/32: Carrera 50 o menor

Posicion de montaje del motor: Modelo en linea

OO

OO}

— & &

Cuando se selecciona la funcién de conservacion de grasa
LEYG25/32: Carrera 50 o menor

-+ } ) ]]
B
: I e 9]
S LEYG25/32: Carrera superior a 50
© © H D |
] B - - - ] ] _ _ J
ol [ 5]
LEYGLIL
39 40 LEYG25/32L: Carrera 100 max.
N = _ . _ ?—\J‘MPEI . {
a : ) ool
- - ek - LEYG25/32: Carrera superior a 100
€] 6]
— — : —3
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
2 Eje de husillo a bolas Acero aleado 23 | Pasador cilindrico Acero inoxidable
3 Tuerca del husillo a bolas — 24 | Sellado NBR
4 Embolo Aleacion de aluminio 25 | Anillo de retencion | Acero para muelle Fosfatado
5 Vastago Acero inoxidable | Anodizado cromado duro 26 | Adaptador del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
6 | Cubierta del vastago | Aleacién de aluminio 27 | Motor —
7 Encapsulado Aleacion de aluminio 28 | Bloque del motor Aleacion de aluminio Anodizado
8 Tope de giro POM 29 | Buje Aleacién de aluminio
9 Conector hembra Acgro al carbono de fécil mecanizecion Niguelado 30 | Arafna Uretano Arana
10 | Eje conectado Aceroal carbono de faci mecanizacion Niguelado 31 | Fijacién de la guia Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Casquillo Bronce autolubricante 32 | Vastago guia Acero al carbono
12 | Amortiguador Uretano 33 | Placa Aleacién de aluminio Anodizado
13 | Cojinete — 34 | Perno de montaje delaplaca | Acero al carbono Niguelado
14 | Caja de retorno Aluminio fundido | Cromado trivalente 35 | Perno de la guia Acero al carbono Niquelado
15 | Placa de retorno Aluminio fundido | Cromado trivalente 36 | Patin deslizante —
16 | Iman — 37 | Fieltro Fieltro
17 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable | Carrera de 101 mm o0 mas 38 | Soporte Resina
18 | Anillo guia POM Carrera de 101 mm 0 mas 39 | Anillo de retencién | Acero para muelle Fosfatado
19 | Polea del eje de tornillo | Aleacion de aluminio 40 | Rodamiento lineal a bolas —
20 | Polea del motor Aleacion de aluminio 41 | Espaciador Aleacion de aluminio Cromado
21 | Correa —

Bloque de soporte

Tamano| Ref. de pedido
25 LEYG-S025
32 LEYG-S032
114

# Con el bloque de soporte se incluyen
dos pernos de montaje del cuerpo.

O

Piezas de repuesto / Correa

Tamano| Ref. de pedido
25 LE-D-2-2
32 LE-D-2-4

SvVC




Actuador eléctrico / Modelo de vastago guia Serie LE YG

Dimensiones: Montaje superior

o XA prof. H9 XA

4 x M OA prof. de rosca OB

— N 1 _ . 2xNA
o N o / prof. derosca NC
Seccién XX w q:LD
D x . | = = x
g : | @
XA XA H D ? 2 = ] Nota 1) Rango en el que se puede mover el vastago.
- 9.1 (0__5) Seccién XX Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
WB montada sobre el véstago interfiera con las
z WA piezas de trabajo y los accesorios colocados
Posicién de deteccién de alrededor del vastago.
fase Z del encoder Nota 2) WC + Carrera Nota 2) La posicion de primera deteccién de fase
Z desde el extremo de la carrera del lado
o del motor.
>
N 2+1 -
galngo de fun&!)%amiento fah o I
/ t . -
4 x NA - ((e:;ﬁealgg +4 mm) '_ > I 4 x M OA pasante
prof. de rosca NB . i (FC) = L 5 D:Seccién XX oXA prof. H9 XA
< 8 ‘ H = W B = d > S @ (6117)]
: ol O ! h w o) o
S 10 =90 LS L1 ]2} phe==otg
M 05 c A X
EA FA FB T
EB B + Carrera EH
A + Carrera
<
% - , -
LEYGLIL (rodamiento lineal a bolas) [mm] N e — LEYGLIM (Patin deslizante) [mm]
Tamaio | Rango de carrera [mm]| L DB > =g P = Tamafo| Rango de carrera [mm] L DB
Hasta 114 91 Hasta 59 67.5
25 1152190 115 10 25 60 a 185 1005 | 12
191 a 300 133 m 05 4x0G pasante 186 a 300 138
Hasta 114 97.5 =] Hasta 59 74
32 1154190 s |Z1.WA 32 602 185
a 116.5 13 L+ Carrera a 107 16
191 a 300 34 186 a 300 144
LEYGLIM, LEYGLIL Comtin [mm]
Tamafio Ra"g‘[’rf]‘;f]"’"era A | B|C |DA|EA|EB|EH|EV|FA|FB|FC| G |[GA| H | J | K| M| NA|NB|NC
Hasta 39 1415 116 50
402100 67.5
25 101 a 124 ) 20 46 85 | 103 | 525 | 11 | 145|125 | 54 | 41 99 31 29 34 [M5x08/ 8 | 6.5
1252200 |[166.5| 141 | 84.5
201 a 300 102
Hasta 39 55
202100 160.5| 130 o
32 101 a 124 25 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185 |165| 54 | 50.5| 126 | 385 | 30 40 [M6x10[ 10 | 8.5
1252200 [190.5| 160 | 85
201 a 300 102
Tanato "0 ° <42 OA | OB P | @ | S | T | U | V [WA|WB|WC| X |XA|XB|Y | Z
Hasta 39 35 | 26 70
40a 100 50 | 335
25 101a 124 [M6x10| 12 80 18 30 95 | 7 40 ) 54 4 5 |265]| 85
125 a 200 70 |435]| 95
201 a 300 85 | 51
Hasta 39 40 | 285 75
40 a 100 50 | 335
32 101a124 |[M6x10| 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 7.5 | 60 ) 64 5 6 |34 8.5
125 a 200 70 | 43.5] 105
201 a 300 85 | 51
Encoder incremental Encoder absoluto
Tamafio Sin bloqueo Con bloqueo Sin bloqueo Con bloqueo
VA | VB|VC| VA | VB |VC|VA|VB |VC | VA | VB | VC
25 (120 87 141 |156.9 [ 123.9| 15.8 | 1154 | 82.4 | 141 [ 156.5|123.5| 15.8
32 [128.2| 88.2 | 17.1 | 156.8 |116.8| 17.1 |116.6| 76.6 | 17.1 | 156.1 | 116.1| 171

115

Seleccion
del modelo

il

LEY

LEYG

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

[

|
W‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS

LEY

Servomotor AC

[
LEYG )

LECSL] ‘

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEYG

Dimensiones: Motor en linea

oXA prof. H9 XA

4 x OA prof. de rosca OB

, 2x NA
SFaw H prof. de rosca NC
o o S
ol x al = - - -
| © o n=—=
Sl
(0.5) il Seccién XX Seccion XX 5
WB y ]
z [l wa of v &)
Posicién de deteccién de wcC XA XA Ho
fase Z del encoder Nota 2) — -
2+1
Rango de funcionamiento del véstago Nota 1) (Carrera + 4 mm) 4 x OA pasante
(FC)
9 \ ‘ § Seccién XX .
T — S :
< — 1€ e = - - - q e
5 Yo lalgp H z\3l o 108 Sho
i =y T HHOE==I0R] XA
L@* 0.5 c YD )k rof. H9 XA
(EB) FA FB T prot
B + Carrera VB
Nota 1) Rango en el que se puede mover el véstago. Aseguirese A+ Carrora EH
de que ninguna pieza de trabajo montada sobre el
vastago interfiera con las piezas de trabajo y los
accesorios colocados alrededor del vastago. B = —
Nota 2) La posicion de primera deteccidn de fase Z desde el |
extremo de la carrera del lado del motor. < Hf
x|a} - - -
LEYGLIL (Rodamiento lineal a bolas) [mm] y — LEYGLIM (Patin deslizante) [mm]
Tamaio| Rango de carrera [mm] L DB = = = — Tamafo | Rango de carrera [mm]| L DB
Hasta 114 91 0.5 4% 0G pasante Hasta 59 67.5
25 115 a 190 115 10 z WA 25 60 a 185 1005 | 12
191 a 300 133 L + Carrera 186 a 300 138
Hasta 114 97.5 Hasta 59 74
32 1152 190 1165 | 13 32 60a 185 107 16
191 a 300 34 186 a 300 144
LEYGLIM, LEYGLIL Comun [mm]
Tamafio F‘a“gfrf]‘;f]a"e’a B | C |DA|EA|EB|EH|EV|FA|FB|FC| G |GA| H | J | K |NA|NC
Hasta 39 1155 50
40 a 100 675
25 101 a 124 ) 20 46 85 | 103 | 525 | 11 [ 145 |125| 54 | 40.5|53.5| 31 29 |M5x08| 6.5
1252200 |140.5| 84.5
201 a 300 102
Hasta 39 55)
40 a 100 e 68
32 101 a 124 25 | 60 | 101 | 123 | 64 12 | 185 |16.5| 5.4 | 50.5|68.5|38.5| 30 [M6x10| 8.5
1252200 |158 85
201 a 300 102
Tamaiio Ra"g‘[’rf]‘;f]a"era OA/OB| P | Q| S| T|U|V WA/WB/WC| X |XA|XB|YD| Z
Hasta 39 35 | 26 70
402100 Jy,. 50 | 335
25 101 a 124 10 12 80 18 30 95 | 7 40 ) 54 4 5 47 8.5
125 a 200 ' 70 |435]| 95
201 a 300 85 | 51
Hasta 39 40 | 28.5
40 a 100 s
32 101 a 124 N1|60X 12 95 28 40 | 117 | 7.5 60 Bl 64 5 6 60 8.5
125 a 200 ' 70 | 43.5]| 105
201 a 300 85 | 51
R q Encoder incremental Encoder absoluto
Tamafio ang({)m(:nc]arrera Sin blogqueo Con blogueo Sin blogueo Con blogueo
A VB | VC A VB | VC A VB | VC A VB | VC
15a 100 249 285.9 244.4 285.5
25 105 a 300 274 87 14.6 3109 123.9| 16.3 2694 824 | 14.6 3155 123.5| 16.3
15a 100 274.7 303.3 263.1 302.6
32 105 a 300 3047 88.2 | 171 3333 116.8 | 17.1 2931 76.6 | 171 3326 116.1 | 171
116

ZS\VC



Bloque de soporte

Actuador eléctrico con vastago guia Serie LE YG

® Guia para la aplicacién del bloque de soporte

Si la carrera supera 100 mm y se aplica la carga lateral, el
cuerpo se doblara en funcion de la carga. En ese caso, se
recomienda montar el bloque de soporte. (Consulte por

separado los modelos mostrados abajo)

Modelo de bloque de soporte

LEYG-S

025

lTamaﬁo

025 | Para tamafio 25

032 | Para tamafo 32

o

Bloque de soporte

Bloque de soporte

Pernos de montaje del cuerpo

D
(&) (&) —
(0]
® © =
E - - x
o o o oM
y 11
CD © ® © e 2 x OA profundidad
+ efectiva rosca OB
2 x oG pasante
GA .05 ST
WC + Carrera
A\ Precaucion
No instale el cuerpo usando unicamente un bloque de soporte.
El bloque de soporte sélo debe utilizarse como soporte.
[mm]
Tamario Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST wcC X
Carrera 100 max. 70
25 LEYG-S025 - - 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 54
Carrera 101 0 més, carrera 300 max. 95
Carrera 100 méx. 75
32 LEYG-S032 - ; 101 5.4 50.5 M6 x 1.0 12 22 64
Carrera 101 0 mas, carrera 300 max. 105

x Con el bloque de soporte se incluyen dos pernos de montaje del cuerpo.

O
g
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Seleccién
del modelo

l

LEY

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

LECA6
LECP6

|
[EY M LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Servomotor AC

|
LEYG

LECS[] ‘

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEY/LEYG

Actuadores eléctricos /
c Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http:/www.smcworld.com

] Manipulacion \

A Precaucion

| Disefio / Seleccién |

/A Advertencia

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.
Seleccione un actuador adecuado en funcién de la carga y la
carga lateral admisible en el extremo el vastago. Si no se
respeta el limite de trabajo, la carga excéntrica aplicada al
vastago resultara excesiva y tendra efectos adversos como la
creacion de juego en las piezas deslizantes del vastago, una
reduccion de la precision y una menor vida util del producto.

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

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto
excesivas,

9. Si se utiliza un actuador mientras esta fijado a un extremo
y el otro extremo esta libre (extremos roscados (estandar),
modelo con brida), la vibracién generada al final de carrera
puede provocar la aplicacion de un momento de flexion
sobre el actuador, dafiandolo. En tal caso, instale una
fijacion de montaje para eliminar la vibracién del cuerpo
del actuador o reduzca la velocidad a un valor tal que el
cuerpo del actuador deje de vibrar al final de carrera.
Instale también una fijacion de montaje cuando mueva el
cuerpo del actuador o cuando monte horizontalmente un
actuador de carrera larga con un extremo fijo.

10. Evite el uso del actuador eléctrico de forma que se
pueda aplicar un par de giro sobre el vastago.
Esto puede provocar deformacion de la guia antigiro,
respuestas anémalas del detector magnético, holgura en la
guia interna o un aumento de la resistencia al deslizamiento.
Consulte la siguiente tabla para conocer los valores
aproximados del rango admisible de par de giro.

Esto puede provocar fallos.
3. No utilice este producto como tope.

] Manipulacion

A Precaucion

1. Cuando utilice la operacion de empuje, asegurese
de ajustar el equipo en "Modo de control de par” y
mantenga la velocidad de empuje dentro del rango
de velocidad especificado para cada serie.

No permita que el vastago choque con la pieza de trabajo ni con
el extremo de la carrera en el "Modo de control de posicion®,
"Modo de control de velocidad" y "Modo de posicionamiento". El
tornillo guia, el cojinete y el tope interno pueden resultar dafiados

Par de giro admisible LEY25(] LEY32
par [N-m] o menos 1.1 1.4

Cuando atornille una fijacion al extremo del vastago, sujete
las partes planas del extremo del vastago con una llave (el
vastago debe estar totalmente retraido). No aplique un par de
apriete sobre el mecanismo antigiro del vastago.

X

Conector hembra

2. Cuando utilice el producto en “Modo de control de
par”, el valor del comando de par interno (LECSA) o
del comando de salida maxima para par analégico
(LECSB) debe ajustarse al 30% o menos.

Esto puede provocar dafos y funcionamientos erréneos.

3. El valor del limite de par en avance/retroceso se fija en
100% (3 veces el par nominal del motor) por defecto.
Este valor es el par maximo (valor limite) en el "Modo de control de
posicién”, "Modo de control de velocidad" o "Modo de
posicionamiento". Si el producto se usa con un valor inferior al
predeterminado, la aceleracién durante el accionamiento puede
reducirse. Ajuste el valor tras confirmar el dispositivo real a utilizar.

4. La velocidad maxima de este actuador depende de
la carrera del producto.
Compruebe la seccién de seleccion de modelo del catélogo.

5. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,
impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

11. Cuando use un detector magnético con vastago guia
de la serie LEYG, se aplicaran los siguientes limites.
Seleccione el producto teniéndolo en cuenta.

* Inserte el detector magnético desde la parte delantera con
el vastago (placa) sobresaliendo.

* Para las piezas ocultas detras de la fijacién de la guia (lado
en el que sobresale el vastago), el detector no se puede fijar.

+ Consulte con SMC si va a utilizar el detector magnético en
el lado en el que sobresale el vastago.

La fuerza adicional provocara el desplazamiento de la posicién de origen. Proteccion

6. Evite rayar o hacer muescas en las piezas
deslizantes del vastago al sujetar o acoplar objetos.
Las tolerancias del vastago del émbolo y del vastago guia son
muy exactas, por lo que la menor deformacion puede causare
funcionamientos erréneos.

7. Cuando use una guia externa, conéctela de forma que no
se aplique ninglin impacto ni carga sobre ella.

Use un conector con libre movimiento (como una junta flotante).

8. No utilice el producto fijando el vastago y desplazando
el cuerpo del actuador.

Se aplicaria una carga excesiva sobre el vastago, provocando
danos en el actuador y una reducida vida util.

118 2 S\MC

Primera caracterl’sticai iSegunda caracteristica

¢ Primera caracteristica:
Grado de proteccion contra la entrada de cuerpos extrafios sélidos

Sin proteccién

Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 50 mmg o superior
Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 12 mmg o superior
Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 2.5 mmg o superior
Protegido contra cuerpos extrafios sélidos de 1.0 mmg o superior
Protegido contra polvo

A prueba de polvo

o presentar fallos de funcionamiento. | O

O G|B|WN =IO




serie LEY/LEYG
Actuadores eléctricos /

TP pr——— TR La correa estd parcialmente cortada. Las particulas extrafas
Modelo Tutca e etenodel vislao| Prof. del torillo de enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.

Dt entecaes on] | Longitud [mm) |l fijacion final [mm]

1]
O nl
c o
s83
o=
388
SRt
(7]
g3

. rgu c O
Precauciones especificas del producto 2 |$:
g 8
Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones | <5
. . . . I . ©
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos. —
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com S
=
; &
Proteccion | Montaje | g]>
i 1 . Y
¢ Segunda caracteristica: ! A Precauc|on 9
.z i «©
Grado de proteccion frente al agua ; S
+ Cuerpo fiofModelo roscado en la parte inerior del cuerpo (cuando se selecciona "Roscado en la partg inferior del cuerpo’) |
0 | Sin proteccion — 1 S—
Viodel ; : Modelo | Perno |Pardeaprietel Prof. mx. %
1 | Protegido frente al goteo en sentido vertical deo itz(?1prue a 1 Nale méx. [N-m]_ftornilo [mm] | =
: I 9 3 LEY25|M5x0.8| 3.0 6.5 2ley
2 Pro?eg|do frente a la caida vemcql dg gotas de agua cuando la " Modelo a prueba ! LEY32 | M6 x 1.0 50 88 =
cubierta protectora se encuentra inclinada en un dngulo de hasta 15° | de goteo 2 | & >
3 Protegido frente a la lluvia cuando la cubierta protectora | Modelo a prueba i Cuerpo fijo/Modelo roscado en el lado delantero/trasero ] Iill
se encuentra inclinada en un angulo de hasta 60° de lluvia | g
. . Modelo a prueba ! Lado Par de apriete| Prof. méx. s
4 | Protegido frente a las salpicaduras de agua | salpicachuras : delantero trle;:gg)* Modelo | Perno e |3
g Modelo a prueba de : LEY25|M5x0.8| 3.0 8 —
5 Proteccion frente a los chorros de agua chorros de agua ! A LEY32 | M6 x 1.0 5.2 10 ©©
6 Protegido frente a los chorros de agua de Modelo a prueba de ! @ <0
gran potencia chorros de agua potentes | 00
P - . v ' [ il
7 rotegido frente a los efectos de la inmersion | Modelo a prueba ! |
temporal en agua de inmersion :
- - = ' * Excluyendo LEYCID
8 Protegido frente a los efectos de la inmersién| Modelo !
continua en agua sumergible : L. . ) (©)
Elempl) En o 5 ¢ esioulad Pe5. < | rado d 3. Cuando monte el cuerpo principal y la pieza de trabajo, 6
jemplo) £n el caso de que este estipulaao como , sapemos que el grado ae ' -~ . A A
proteccion es a prueba de polvo y a prueba de chorros de agua gracias a que ! fuelos dentro d_el siguiente ra_ngo de planeidad. E
la primera caracteristica es “6” y la segunda caracteristica es “5”; por tanto, el ! Un escaso paralelismo entre las piezas montadas en el cuerpo, en la
producto no resultard afectado negativamente por chorros directos de agua 1 base o en otras piezas puede aumentar la resistencia al deslizamiento.
procedentes de cualquier direccién. (+ Segun la norma JIS C 0920 (2003), : = = - ~—
los chorros de agua a los que se refiere el "5" de la segunda caracteristica ! Ml EEHE U ER NETEE HiZneiiEs o
corresponden a un caudal de agua de 3 minutos a 12.5 L por minuto). | @ 0.1 mm O
! LEYL] | Cuerpo/Cuerpo inferior . 11
. I 0 menos =
| Montaje |
. s | Mantenimiento
A\ Precaucion | | g
. . - . ! H (&)
1. Cuando monte piezas o dispositivos de montaje en el extremo del veriencia hr
vastago, sujete las partes planas del extremo del vastago con una | . L. -l
llave de forma que el véstago no gire (sélo en el modelo de vastago). : 1. Corte el suministro eléctrico durante el L_
El perno debe apretarse dentro del rango de par especificado. 3 mantenimiento y la sustitucion del producto. (
Esto puede provocar respuestas anémalas del detector magnético, : e Frecuencia del mantenimiento
holgura en la guia interna o un aumento c-ie la resistencia .al desl|z.am|ento. Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior. S
2. ?uaqfo rgonte etl _pl‘gdutc to dy/ Io pieza dde traba]o’ %P”edte los | Frecuencia Comprobacidn de aspecto | Comprobacién de la correa (1]
OITI'II os de mon aje ep ro de r'anlgo € par espect IFa ° : Inspeccion antes del uso diario o — -
Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede causar funcionamientos Inspeccion cada 6 meses/250 km/5 millones de ciclos* 0 &)
grrcl')neo, .mlitant(rias que un ;|>ar d% a%rielte inferior puede provocar el desplazamiento « Seleccione aquello que ocurra primero. %
¢ 1a posicion de agarre 01a caica e fa pieza. 1« Elementos en los que realizar una comprobacién visual *é S
Pieza de trabajo fija/Vastago con rosca hembra 1 1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala g
; 2. Imperfecciones y uniones de cables 3
i ax. | Dslncaentecas| i i4 i
Modelo | Perno P;rg(e mﬁe t(?rrr?ilfl.onfrm] Oelconeglor hembra 1 3. Vibracion, ruido . . (O]
. : tmidm_| | e Elementos en los que realizar una comprobacién de la correa >
LEY25 M8x1.25| 12.5 13 17 | Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la correa cuando se w
Conector LEY32 |[M8x1.25] 125 13 22 ! 9 C omo y uy -
hembra terminal ! produzca algo de lo siguiente. Asegurese ademds de que su entorno y
condiciones de trabajo satisfacen los requisitos especificados para el producto.
Pieza de trabaio fjalVéistago con rosca macho (Cuando se selecciona "Rosca macho en exiremo del vistago') a. El material de la correa esta desgastado L
Tuerca del __ ; La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se vuelve [———
0l vasago Modelo | Tamafio [Par de apriete Polnidadce (SaCemiEcs blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven confusas. ]
ﬂ ;{ de rosca | max [N Josactecha [ mralon]_| b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado N
BE@slM14x 1.5, 650 205 17 | Los bordes de la correa se redondean y la parte deshilachada sobresale o
“ﬁ = [LEY32|Mi4x15] 650 | 205 | 22 ; : ylap ' i
Conector = 1 c. Correa parcialmente cortada
hembra terminal — !
— 1
VNN [=‘.‘HT:1 LEY25| 22 8 0ma 1 d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
COPNT - 0 mas 1 ©
& \“-rl=j-h—l§‘ LEY32| 22 8 8 0 mas ; Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza sobre el reborde.
Prof. del to‘:r;IIO de = *Tuercas del vastago incluidas. e. La goma de la parte posterior de la correa esté reblandecida o pegajosa.
la fijacion final | f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.
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Driver de servomotor AC
Serie LECS[ ]

Modelo de entrada de pulsos/ Modelo de entrada de pulsos
Modelo de posicionamiento '

€l
.|||n||||llll |

T

“

Modelo incremental Modelo absoluto

Serie LECSA Serie LECSB

Modelo de entrada directa CC-Link Tipo SSCNET ]|

Modelo absoluto Modelo absoluto

Serie LECSC Serie LECSS

120
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Driver de servomotor AC

Serie

Modelo incremental ]

|

Modelo absoluto

v , v 100 a 120 VAC
Tension de alimentacion 200 2 230 VAG

(o1 EWMGELGEINNGIE  100/200/400 W
Serie LECSA (Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento)

LECSL!

== 1
e 'S .:,-||||I||_|_|!,|-r
W H 2 Hasta 7 puntos de posicionamiento por tabla de puntos
3. § ol Tipo de entrada: Entrada de pulsos
gg ‘|||i Encoder de control: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 pulsos/giro)
.. o | |
-' H“H“,HHH” 4 Entrada en paralelo: 6 entradas
= Salida en paralelo: 4 salidas

T —

Serie LECSB (Modelo de entrada de pulsos)
]
e - Tipo de entrada: Entrada de pulsos
. Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)
i Entrada en paralelo: 10 entradas
ol Salida en paralelo: 6 salidas
s [l
=)

Ajuste de datos de posicion/datos de velocidad y arranque/

[
CCrLink
parada de funcionamiento

Posicionamiento de hasta 255 puntos de tabla (cuando hay 2 estaciones ocupadas)

Hasta 32 accionadores conectables (cuando hay 2 estaciones ocupadas) con
comunicaciéon CC-Link

Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link (Ver. 1.10, velocidad max. de comunicacion: 10 Mbps)
Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)

Serie LECSS (Tipo SSCNET I1)

=

Compatible con sistema de servo Mitsubishi Electric

Cableado reducido y cable 6ptico SSCNET lll para conexion instantanea
El cable 6ptico SSCNET lll proporciona una mejorada resistencia al ruido
Hasta 16 accionadores conectables con comunicacion SSCNET lil

Protocolo de buses de campo aplicable: SSCNET III
(Comunicacién optica de alta velocidad, velocidad méx. de comunicacion bidireccional: 100 Mbps)

| 4 Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)
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Seleccién
del modelo

l

LEY

LEYG

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

[

LECA6
LECP6

|
[EY H LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Servomotor AC

LEYG

[

LECSL] [

Precauciones
especificas
del producto



Driver para servomotor AC
Modelo incremental

Ser ' e L E CSA (Modelo de entrada de pulsos/
Modelo absoluto Modelo de posicionamiento)

Serie LECSB/LECSC/LECSS

(Modelo de entrada de pulsos) (Modelo de entrada directa CC-Link)(Tipo SSCNET IIl)

Forma de pedido

Al1|-|S1

oo e

1
Modelo de drlverl =
A Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento LECSA LECSB LECSC LECSS
(Para encoder incremental)
B M‘zg‘zgﬁ ggg:rd:bii IE‘:SOS Modelo de motor compatible
: _ Simbolo Modelo Capacidad Encoder
c Mode(lg :; iﬁtéiﬂaerd;fﬁé?uﬁ?'“"k S1 Servomotor AC (S2) 100 W
: S3 | Servomotor AC (S3) 200 W Incremental
S (Pagzzfci%’r\lalzg—sglluto) S Servomotor AC (S4)" 400 W
S5 Servomotor AC (S6) 100 W
Tension de alimentacion & S7 | Servomotor AC (S7) 200 W Absoluto
1] 100 a 120 VAC, 50/60 Hz S8 | Servomotor AC (S8)" 400 W
22002230 VAC’ 50/60 Hz + Solo disponible para tensiones de alimentacion “200 a 230 VAC”.
Dimensiones
LECSA[C]
135 2 x orificio de montaje 06 40
(Espesor casquillo 5)
4] _ 1
HHHH”” C0000000000000 i
= 21l | CNP1
N I%
.|| | cNP2
i
I CN3 [= /%
[ b
n =1 Nombre del conector Descripcion
== = CN1 Conector de sefiales E/S
© 6 CN2 Conector del encoder
55 CN3 Conector de comunicacién USB
CNP1 Conector de alimentacion del circuito principal
LECSB[] CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
135 (Para LECSB[I-S5, S7) o . 40
170 (Para LECSBL1-S8) Orificio de mont-aue 06 A
| (Espesor casquillo 4)
oLl & T °
CT anpm
onet | || B one
I e
[ ca : E ol Nombre del conector Descripcion
N [ cNe2 | [T _ CN1 Conector de sefales E/S
,”oi’ \Et cNi 2 @ CN2 Conector del encoder
CNP3 : CN3 Conector de comunicacion RS-422
5 HHHH NP CN4 Conector de bateria
| | CN2 CN5 Conector de comunicacion USB
= ”HHH” L © oNa CN6 Conector de monitor analdgico
I 0 [ LILILIL ol CNP1 | Conector de alimentacion del circuito principal
N NI g S © 9 CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
6 CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor
- —
x1 Bateria incluida. M by
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Dimensiones

Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

LECSCO

135 (Para LECSCLI-S5, S7)
170 (Para LECSCLI-S8)

2 X 06

40

(Espesor casquillo 4)

—

ST
[H il
Il

|o|

| [ — = |

s

168
156

A4

el

LECSSO

135 (Para LECSSL-S5, S7)
170 (Para LECSCLI-S8)

* Bateria

2Xx 06

incluida.

40

(Espesor casquillo 4)

| e—

S
il 1y
Il

|o|

A——

168
156

CNP1

CNP2

CNP3

CN1B

CN2
| ==

CN4

| ~—

el

F Bateria™

+ Bateria incluida.

O

Nombre del conector

Descripcion

CN1 Conector CC-Link

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de comunicacion RS-422
CN4 Conector de bateria

CN5 Conector de comunicacion USB
CN6 Conector de sefiales E/S
CNP1 Conector de alimentacion del circuito principal
CNP2 Conector de alimentacion del circuito de control
CNP3 Conector de alimentacion del servomotor

Nombre del conector Descripcion

Conector del eje frontal para

CN1A cable optico SéCNET IIIp
Conector del eje trasero para

CN1B cable 6ptico SéCNET 1l P

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de sefales E/S

CN4 Conector de bateria

CN5 Conector de comunicacion USB

CNP1 | Conector de alimentacion del circuito principal

CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control

CNP3 |Conector de alimentacion del servomotor
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Seleccién
del modelo

l

LEY

LEYG

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

(

LECA6
LECP6

|
[EY M LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Servomotor AC

LEYG

[

LECSL] [

Precauciones
especificas
del producto



Serie LECS! |

Caracteristicas técnicas

Serie LECSA

Modelo

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

Capacidad del motor compatible [W]

100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder incremental de 17 bits
(Resolucion: 131072 p/rev)

Tension de alimentacién [V]

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

AI:?%'&:‘:?" Rango de tension admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC
Tensién nominal [A] 3.0 5.0 1.5 2.4 [ 4.5
. .. | Tension de alimentacion de control [V] 24 VDC
Aggzg;at:::n Rango de tens. admisible para tens. de aiment, de control V] 21.6 a26.4 VDC
Tensién nominal [A] 0.5
Entrada en paralelo 6 entradas
Salida en paralelo 4 salidas
Frecuencia max. de pulsos de entrada [pps] 1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto)
Rango de ajuste de la anchura de finalzacidn de posic. [pulso] 0 a +65535 (Unidad de comandos de pulsos)
.. |Error excesivo +3 giros
Funcion —— -
Limite de par Ajuste de parametros
Comunicacion Comunicacién USB
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacién)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Resistencia al aislamiento [M Q] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 600 \ 700
Serie LECSB
Modelo LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 pulsos/giro)

‘o . L. . Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Alimen- Tension de alimentacién [V] | Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
tacion ifasi
principal| Fluctuacién de tensién admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC yoasica 1708253 V2C

Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 15 [ 26
Alimen- | Tension de alimentacién de control [V] | Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
tacion de | Fluctuacion de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC
control - ' corriente nominal [A] 0.4 0.2

Entrada en paralelo

10 entradas

Salida en paralelo

6 salidas

Frecuencia max. de pulsos de entrada [pps]

1 M (con receptor diferencial), 200 k (con colector abierto)

Ajuste del rango de posicion de entrada [pulsos]

0 a +10000 (Unidad de comandos de pulsos)

Error excesivo

+3 giros

Funcié
uncion Limite de par

Configuracion de parametros o configuracion de entrada analdgica externa (0 a 10 VDC)

Comunicacion de configuracién

Comunicacion USB, comunicacion RS422+1

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800 1000

#1 La comunicaciéon USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

53
89
o E
)
P , . o
Caracteristicas técnicas —
. )
Serie LECSC =
Modelo LECSC1-S5 LECSC1-S7 LECSC2-S5 LECSC2-S7 | LECSC2-S8 %
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 s E
Encoder compatible Encoder absoluto de 18 bits % -
P (Resolucién: 262144 pulsos/giro) g
iz : i Monofasica 100 a 120 VAC Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) o
P Tension de alimentacion [V o]
Alimen- ! ! ion [V] (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) g_
principal |Fluctuacién de tensién admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC Tritésica 170 a 253 VAC, Monofasica 170 2 253 VAC | |5 (
Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6 =
s . s . (@]
Alimen- . . . Monofasica 100 a 120 VAC Monofésica 200 a 230 VAC a2l
tacion Tension de alimentacion de control [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz) E et
de Fluctuacién de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC 5w
control - - g =
Corriente nominal [A] 0.4 0.2 £
o
Protocolo de buses de campo aplicable (Version) Comunicacién CC-Link (Ver. 1.10) s
Cable de conexion Cable conforme a CC-Link Ver. 1.10 (cable de par trenzado apantallado de 3 hilos) *! Al
Numero de estaciones remotas 1a64 ©
Caracteristcas | | oo o4 de Velocidad de comunicacién 16 kbps 625 kbps 2.5 Mbps 5 Mbps 10M <g
técnicas de cabli Longitud méx. total del cable [m] 1200 900 400 160 100 (8]S)
comunicacion Longitud del cable entre estaciones [m] 0.2 0 mas IiIJ IiIJ
Area de ocupacién E/S 1 estacion ocupada (E/S remoto 32 puntos/32 puntos)/(Registro remoto 4 palabras/4 palabras)
(Entradas/Salidas) 2 estaciones ocupadas (E/S remoto 64 puntos/64 puntos)/(Registro remoto 8 palabras/8 palabras)
NG de dri tabl Hasta 42 (cuando 1 estacion esta ocupada por 1 driver), Hasta 32 (cuando 2 estaciones (?
umero de drivers conectables estan ocupadas por 1 driver), cuando sélo hay estaciones de dispositivo remoto. 8
Entrada de registro remoto Disponible con comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas): |
Disponible con comunicaciéon CC-Link, comunicacién RS-422
i Comunicacién CC-Link (1 estacion ocupada): 31 puntos
Método de | Entrada de puntos en la tabla Comunicacién CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos E
comandos Comunicacién RS-422: 255 puntos O
: : .., : 11
Entrada de posicionamiento Dlsponl_ble con comunicacion CQI-Lmk -
del indexador Comunicaciéon CC-Link (1 estacién ocupada): 31 puntos
e exado Comunicaciéon CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos <
Comunicacidn de configuracion Comunicacién USB, comunicacién RS422 *2 o
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion) (&)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) "_'lJ
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) [ (
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 800 1000
+71 Si el sistema incluye cables conformes a CC-Link Ver. 1.00 y Ver. 1.10, las caracteristicas técnicas de Ver. 1.00 se aplican a las extensiones de cable y a la longitud del cable entre estaciones. >
%2 La comunicacién USB y la comunicacion RS-422 no se pueden realizar al mismo tiempo. E
Serie LECSS 0
Modelo LECSS1-S5 LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8 <5(
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 E —
. Encoder absoluto de 18 bits S
Encoder compatible (Resolucion: 262144 pulsos/giro) )
Tensién de alimentacién [V] Monoféasica 100 a 120 VAC Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) O
Alimentacién (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) E
principal Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Trifasica 170 a 253 VAC, monofésica 170 a 253 VAC |
Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
. . i . " Monofasica 100 a 120 VAC Monofésica 200 a 230 VAC
Alimentacién | Tension de alimentacién de control [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz) L
de control — —
Fluctuacion de tension admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC Monofésica 170 a 253 VAC ]
Corriente nominal [A] 0.4 0.2 (7))
Protocolo de buses de campo aplicable SSCNET IIl (Comunicacion 6ptica de alta velocidad) 8
Comunicacién de configuracion Comunicacion USB 1
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién) R
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion) é :9:’ §
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) § §§_
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre carcasa y SG: 10 (500 VDC) E 83
Peso [g] 800 1000

SvVC
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Serie LECS! |

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAC-

Alimentacion del circuito principal NFB MC CNPA1
Monofasica 200 a 230 VAC L 5Ly Resistencia
o ‘ ‘ | regenerativa
Monofasica 100 a 120 VAC < L IncOrporada

CNP2
Protector de circuito '~ ~""""" !
Alimentacién del circuito 24V CN2
de control : ov | j—[
24 VDC i |

i
' Regeneracion opcional

[
|
|

J

D

Motor

etector

] Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | = Accesorio

Nombre deltemninal

Funcién

Detalles

S

Tierra de proteccion (PE)

Debe conectarse a tierra a través del terminal de tierra del
servomotor y de la tierra de proteccion (PE) del panel de control

L1 Alimentacion del Conecte la alimentacion del circuito principal.
circuito principal LECSA1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz

Lo LECSAZ2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz

P y Terminal para conectar la regeneracion opcional
Regeneracion LECSALI-S1: No necesario para conexion

opcional LECSA[I-S3, S4: Conectado de fabrica.
c = Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion
de modelo", conéctela a este terminal.

U Alimentacién del servomotor (U)

V Alimentacién del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W)

w Alimentacién del servomotor (W)

Conector de alimentac

ion del circuito de control: CNP2 | = Accesorio

Nombre del teminal

Funcién

Detalles

Alimentacion del

Lado de 24 V de alimentacién del circuito de control (24 VDC)

24v circuito de control (24 V) | que suministra al accionador.
oV Alimentacion del Lado de 0 V de alimentacion del circuito de control (24 VDC)
circuito de control (0V) | que suministra al accionador.
Y
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-]
LECSC1-O
LECSS1-

LECSB2-[]
LECSC2-[]
LECSS2-]

Para monofasica 200 VAC

NFB
Monofasica —X
200 a 230 VAC .

Nota) Para alimentacién monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacién debe conectarse a los terminales L1 y L2 sin conectar nada a L.3.

NFB  MC . |-Z----
7 1

—X,

Monofasica
100 a 120 VAC

N D I op
P, - r---- OC

Motor

CN2 Detector

NFB
Trifasica —X
200 a 230 V% !
Motor g
}( 1
i Regeneracion opcional!
CN2 Detector

Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1| « Accesorio

Nontr dl eminel Funcion Detalles
L1 ) B Conecte la alimentacién del circuito principal.
L Alimentacion del | |ECSB1/LECSC1/LECSS1: Monofésica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2
circuito principal | | ECSB2/LECSC2/LECSS2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2
L3 Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2, L3
N No conectar.
; Conectar entre P1y P2. (Conectado de fabrica.)
Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | « Accesorio
Nore el temirel Funcion Detalles
P Regeneracion Conectar entre Py D. (Conectgldo de fabrica.) . 5 )
C ional = Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccién de modelo”,
D opciona conéctela a este terminal.
L11 i B Conecte la alimentacion del circuito de control.
Alimentacion del | | ECSB1/LECSC1/LECSS1: Monofésica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L1
Lo circuito de control | ECSB2/LECSC2/LECSS2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11, Lat

Trifésica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11, L1

Conector del motor: CNP3

# Accesorio

Nomire de eminel Funcién

Detalles

U  |Alimentacién del servomotor (U)
V  |Alimentacion del servomotor (V)

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

W |Alimentacién del servomotor (W)

SvVC
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Para trifasica 200 VAC

Motor
Detector
LECSB
S Ej lod
= L [t
L2 :.@ m
L3 @ m "
N =.© 1l |—>E
P1 @ D] ;=
P2 ,O I > :
P OO —»iF
c :|© m E||
o |[© O —
L11 n@ al . _-EJ
Lo1 n@ D] ij
u é ]
v |© Of| —————
wl OO

T
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del modelo
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LEY

LEYG

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

(

LECA6
LECP6

LEC-G

Servomotor AC }
” LEY W LECPA ‘ LECP1
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Serie LECSI! |

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a un PLC (FX3U-LICIMT/ES) fabricado por Mitsubishi Electric cuando se use en el modo
de control de posicion. Véase el manual de funcionamiento de la serie LECSA y cualquier bibliografia técnica o manual de
funcionamiento para su PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarse a otro PLC o unidad de posicionamiento.

\ 2 m o menos N9 ‘

PLC
FX3u-CJCJMT/ES (Fabricado por Mitsubishi Electric)
S/s
24V j LECSA
OV Nota 4) Nota 4)
Alimentaci L Now2) CN1 CN1 N
imentacion ota Br
del secuenciador . 24 VDC DICOM| 1 9 |ALM RA1 ! Fallo Nota )
N OPC| 2 B
o FDOCOM 13 12 | MBR RA2 Blloqtueo de ff?_no
Y000 [ Y ‘/ y‘ PP | 23 electromagnético
COM1 [: "
Y010 s NP | 25
COM3 [ L /‘ L 10 m o menos
i 3 i 3 15 | LA TV‘ 777777 ‘} 77777 Y Detector de impulsos de fase A
Y004 [§ ! l/ — CR 5 16 | LAR — ++— (Accionador de linea diferencial)
Com2 : : = % ; 17 | LB % ; l/ % — Detector de impulsos de fase B
- ( — 18 | LBR [ - —— (Accionador de linea diferencial)
XOoO : — 3 : INP | 10 19 | LZ [ ‘/ > Detector de impulsos de fase Z
4‘;—'/—¢+( 20 | LZR = ——= (Accionador de linea diferencial)
X0oo [ — RD | 11 14 | LG ﬁ 777777777777 75— Comiin control
XOOO — ( = OP | 21 Placa| SD
L] S : LG | 14
k SD |Placa
Nota 4)
CNA1
Parada forzada \’1\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reinicio /J RES| 3
Final de carrera de giro T~ LsP| 6
en avance
Final de carrera de giro T~ LSN| 7
en retroceso
10 m 0 menos
CNP1 Mot
PE ﬁ ’

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentacion del circuito del
accionador (CNP1) al terminal de tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC +10% 200 mA mediante una fuente externa 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefiales de comando
E/S; al reducir el nimero 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 sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.

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

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 serda 10 m o inferior.
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a una unidad de posicionamiento (QD75D) fabricada por Mitsubishi Electric cuando se
use en el modo de control de posicién. Véase el manual de funcionamiento de la serie LECSB y cualquier bibliografia técnica o manual
de funcionamiento para su PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarse a otro PLC o unidad de posicionamiento.

Fallo Neta?)

Deteccion de velocidad cero

Limitacién de par

Finalizacién de posicionado

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

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

2 m o menos

O

Nota 1)

e

LECSB
Unida_d de posicic_)nam_ien_to QD7§5D 24 VDC Nota2) Nota 4)
(Fabricado por Mitsubishi Electric) CN1
oNt 21 |DICOM -
DICOM| 20 48 | ALM RA1 -
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Pt
CLEAR | 13 CR | 41 23 | zsP RA2 N
RDYCOM| 12 25 | TLC RA3 -
READY | 11 RD | 49 Pt
PULSEF+ | 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF- | 16 PG | 11
PULSER+ | 17 NP | 35 __10momenos
PULSER- | 18 NG | 36 4 | LA & ‘/ ~
PGO 9 Lz | 8 5 | LAR = i
PGO COM | 10 LZR| 9 6 | LB l/ —
LG 3 7 LBR [ > =
SD |Placa J&:::::: 777777 o
10 m o0 menos N5 34 | LG Y \V})
33 | OP -
1 |P15R——— —
Placa| SD fi
10 m 0 menos Nota 4 2 m o menos
CN1
Parada de emergencia \’l\ EMG| 42
Servo ON SON | 15 Nota 4)
Reinicio — RES | 19 CN6
Control de proporcién > PC | 17 3 |[MOl—m—
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 LG 4>%
Final de carrera de giro en avance R LSP | 43 2 | MO2
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 44 2 m o menos
Ajuste del limite superior N R @ Docow_47
Limite de par analdgico [:% B B PSRl T
10 V/Par maximo L1 TL'? Z
N <
& SD |Placa

Comun control

Comun control

Detector de impulsos de fase Z
(Colector abierto)

+10 VDG Monitor analégico 1

=10VDC  \ionitor analdgico 2

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

Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC £10% 300 mA mediante una fuente externa

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

Nota 4) Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del accionador.

Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de accionamiento de linea diferencial. Para el método de colector abierto, es 2 m o menos.
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Serie LECSI! |

Ejemplo de cableado de seinal de control: LECSC

LECSC
Nota 2) CN6
24VDC | 4 >t
Alimen- CN6 14 | RD RA1 t Preparado
tacion |~ Bt
DICOM| 5 15 | ALM RA2 t Fallo M2
DOCOM| 17 Pt
Parada forzada 71\ EMG| 1 16 | ZP RA3 1 Fingli_z’ac?n d(_al retorno a la
Unién de proximidad . DOG| 2 posicion de origen
Final de carrera de giro en avance I~ LSP| 3 — 71?}?707 rfnfe???”
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 4 13 LZ : : l/ : : Detector de impulsos de fase Z
10 m © menos 26 | LZR i i = i i (Accionador de linea diferencial)
11 | LA ‘/ —— Detector de impulsos de fase A
24 | LAR [ - .t~ (Accionador de linea diferencial)
12 LB : : l/ : : Detector de impulsos de fase B
25 | LBR - - Lt (Accionador de linea diferencial)
23 | LG {l””””””ij Comdan control
Placa| SD -
PE Nota 1)
CN1
—

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, aseglrese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del accionador (marcado O) al terminal de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC +10% 150 mA mediante una fuente externa

Nota 3) El fallo (ALM) estéa activo durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

o
53
Qo
3 E
3o
. ~ ©
Ejemplo de cableado de seinal de control: LECSS —
P —
)
10 m o menos 10 m 0 menos =
LECSS 3
Nota 2) Nota 4) Nota 4) % E
24 VDC CN3 CN3 2l
' DiCOM] 5 13 | MBR RA1 2
DOCOM| 3 Pt Blogueo de freno electromagnético™2? | &
Parada forzada \71\ EM1 | 20 9 | INP RA2 o Posicion de entrada % -
Limite de carrera superior (FLS) T~ Di1| 2 ~ ] >
15 | ALM RA3 S
Limite de carrera inferior (RLS) R D12 | 12 Pt Fallo Neta3) 2
Union de proximidad (DOG) D13 | 19 10 |DiCOM o
Spmmmemom-m |
6 LA X Detector de impulsos de fase A Z g
16 | LAR ! (Accionador de linea diferencial) Sl
1 [=}
7 LB ; Detector de impulsos de fase B ‘g -~
17 | LBR } (Accionador de linea diferencial) g
8 LZ : Detector de impulsos de fase Z &
18 | LZR ! (Accionador de linea diferencial) —
11 | LG J‘ Comun control ({e]{e]
”””””” 3G
4 | MOt Monitor analégico 1 LI L
. 1 [ La -1
Controlador del sistema servo . -
14 | MO2 Monitor analdgico 2
Cable 6ptico SSCNET |1l Neta5) CN1A o
[7 (opcional) M _r] Placa| SD (&)
il L [ 1]
2 m o menos .|
CN1[§ Swi1
L -
SW2| Nota7) ?5
m
12 |
Nota 1) —
PE
<
O
LECSS Nota 6) m
CN1A (Eje 2) -
F] SW1
—
-
CN1[§ SW2| Nota7)
] >
12 L
Cable 6ptico SSCNET |11 %= -
(opcional) LECSS Nota 6) o
CN1A (Eje 3) <
I SW1 8
i =
CN1B Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de g
[_ SW2| Nota7) conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del &
L] accionador (marcado O) al terminal de tierra de
12 proteccién (PE) del panel de control. ©)
Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC £10% 150 >
L mA mediante una fuente externa IiIJ
LEC(Sg’e n) N8 Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones
CN1A JSW y normales. Si esta desactivado (se produce una alarma),
[ ] ] detenga la sefal del secuenciador usando el programa
[ de secuencia. L —
CN1B SW2| newny  Nota 4) Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el
Tapon Mo BE interior del accionador. L]
Nota 5) Use los siguientes cables 6pticos SSCNET IlI. o
12 Véase “cable 6ptico SSCNET III” en la pagina 132 8
para los modelos de cables. 1
Cable Modelo de cable | Longitud de cable

Cable optico SSCNET Il | LE-CSS-J | 0.15ma3m

Nota 6) Las conexiones a partir del Eje 2 han sido omitidas.

Nota 7) Se pueden configurar hasta 16 ejes.

Nota 8) Asegurese de colocar el tapén en CN1A/CN1B no
usado.

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LECSI! |

Opciones

Cable de motor, cable de bloqueo, cable de encoder (LECSLI comtin)

LE-CS
Modelo de motor
El Servomotor AC l

Descripcion del cable e
M Cable del motor

B | Cable de bloqueo
E | Cable de encoder

Modelo de cable
S Cable estandar
R Cable robético

Longitud de cable (L) [m]e

2 2
5 5
A 10

LE-CSM-I1: Cable del motor

B 2

(30) L

(13.7)

LE-CSB-LILI: Cable de bloqueo

—_—

(29.6) L

LE-CSE-L1I: Cable de encoder

e :
(30) L

# LE-CSM-S es MR-PWS1CBLIOM-AC-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-SOO es MR-BKS1CBLIOM-AC-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-S[J es MR-J3ENCBLIIM-A-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSM-ROC es MR-PWS1CBLOIM-ACI-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-R] es MR-BKS1CBLOIM-ACI-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-RO es MR-J3ENCBLLCIM-ACI-H fabricado por Mitsubishi Electric.

(OARC)

Conector E/S
LE-CSN

Modelo de controlador

A LECSAC], LECSCL
B LECSBL]
s LECSSL]
LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

—J
52.4
]

.
33.3

) @ 39

x LE-CSNA: 10126-3000EL (conector)/10326-3210-0000 (kit de carcasa)
fabricado por 3M o elemento equivalente.
LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricado por 3M o elemento equivalente.
LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricado por 3M o elemento equivalente.

132

;Direccién del conector

Lado del eje
- AT

| i Ly = =
‘

10

Lado del eje contador

[ t:]g‘; A

B i7" ‘ o[
—
10

O

Cable optico SSCNET Il

LE-CSS -
Modelo de motorT
| S | Servomotor AC |

Longitud de cable

- L| 015m

Descripcion del cable K| 03m

| S [ Cable optico SSCNET Ill | J| 05m
+ LE-CSS-0 es MR-J3BUSCIM U 1m
fabricado por Mitsubishi Electric. 3 3m

Regeneracién opcional (LECS[] comun)
LEC-MR-RB-

Modelo de regeneracion opcional
032 | Potencia de regeneracion admisible 30 W
12 Potencia de regeneracion admisible 100 W

= Confirmar la regeneracion opcional a
utilizar en "Seleccion de modelo".

< LA
= 15 <
Bl -
® ® Orificio de
montaje 06
g 5 T-—
® ®1
=l (20 LC LD,
LB
Dimensiones [mm]
Modelo LA LB LC LD
LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1.6
LEC-MR-RB-12 40 169 149 2

* MR-RB-[J fabricado por Mitsubishi Electric.
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

(o)
53
89
o E
) »3
Opciones i
P —
)
-~ - - [a]
= e o z
|..r— ; AR A . % >_
L 3""'——”‘”3 =1
= ' : 2
P e | Cable USB s
L A 8
. PC Software de configuracion ?:
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™) 5
Drivers =
. .z . , )
Software de configuracion (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS comun) =110
s>
LEC-MR-SETUP221 5|4
§
Lenguaje de visualizacion §
— | Version japonesa e —
E Version inglesa ©®©
. . . <o
= MRZJW3-SETUP221 fabricado por Mitsubishi Electric. 0O
Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para el entorno de trabajo y la informacién sobre la actualizacién de version. L L
MR Configurator™ es una marca comercial registrada o una marca comercial de Mitsubishi Electric. 1
En un PC se puede realizar el ajuste, visualizacién del motor, diagnéstico, lectura/escritura de parametros y
funcionamiento de prueba. o
PC compatible 8
Si se usa el software de configuracién (MR Configurator™), use un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes ~
condiciones de trabajo.
-
.. o
Requisitos de hardware O
Equino Software de configuracion (MR Configurator™) I'_IIJ
A LEC-MR-SETUP221(]
Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional, <
Sist. operativo Windows®XP Professional / Home Edition, o
Nota 1) Nota 2) Nota 3) ’ Windows Vista® Home Basic / Home Premium / Business / Ultimate / Enterprise O
PC Windows®7 Starter / Home Premium / Professional / Ultimate / Enterprise L
Espacio DD disponible 130 MB o més -
Interfaz de comunicacion Use el puerto USB [
Resolucién 1024 x 768 o méas
Display Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucion (16 bits).
Conectable al PC anterior >
Teclado Conectable al PC anterior E
Ratoén Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior %:)
Cable USB LEC-MR-J3USB Nota 4, 5) sl
€
Nota 1) Antes de usar un PC para configurar el método de tabla de puntos/método de programacion para LECSA o la entrada del n° de puntos de tabla para LECSC, realice una g
actualizacion a la version C5 (version japonesa) /version C4 (version inglesa). Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para la informacion sobre la actualizacion de version. 3
Nota 2) Windows, Windows Vista, Windows 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.
Nota 3) Este software puede no funcionar adecuadamente dependiendo del PC que esté usted utilizando. g
Nota 4) No compatible con Windows XP de 64 bits® y Windows Vista de 64 bits®. w
Nota 5) Pida el cable USB por separado. |
Cable USB (3 m) Bateria (s6lo para LECSB, LECSC o LECSS)
e N—
LEC-MR-J3USB LEC-MR-J3BAT -
* MR-J3USB fabricado por Mitsubishi Electric. * MR-J3BAT fabricado por Mitsubishi Electric. (7))
. Bateria de recambio. 8
Cable para conectar el PC y el accionador cuando se usa el s .
Los datos de posicién absoluta se conservan instalando la |

software de configuracion (MR Configurator™).
No use ninglin cable distinto a éste.

bateria en el accionador.

— \
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Serie LECS! |

Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones de
seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Disefo/Seleccion \

|

Manejo

A\ Advertencia

1. Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse
un fallo de funcionamiento o dafios en el controlador. Si la tensién
aplicada es inferior a la especificada, es posible que la carga no pueda
moverse debido a una caida de tensién interna. Compruebe la tensién de
trabajo antes de empezar. Confirme ademas que la tension de trabajo no
sea inferior a la tensién especificada durante el funcionamiento.

. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.
En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de
funcionamiento o dafos al controlador/actuador. Compruebe las
caracteristicas técnicas antes del uso.

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

. Para evitar riesgos y dafos debidos a averias o fallos de
funcionamiento en el producto, que se pueden producir
con cierta probabilidad, debera construir un sistema de
refuerzo colocando una estructura multicapa o un disefio
de un sistema a prueba de fallos, etc.

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

|

Manejo

/A Advertencia

1. No toque nunca el interior del controlador ni de sus

1

dispositivos periféricos.

En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas o fallo.
. No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste alguno

con las manos mojadas.

En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

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

Use uUnicamente la combinacion especificada de
actuador y controlador.
De lo contrario, puede danar el controlador o el otro equipo.

. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear
la pieza de trabajo mientras el actuador se esta
moviendo.

De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

. No conecte la alimentacién ni encienta el producto
hasta que confirme que la pieza de trabajo se puede
mover de forma segura dentro del area que puede ser
alcanzada por la pieza.

El movimiento de la pieza de trabajo puede producir un accidente.

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

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

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

34ueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

~
Z

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

A\ Advertencia

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

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

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

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en presencia de un campo magnético.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en un entorno con gases, liquidos u
otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

Evite la radiacién de calor de potentes fuentes de calor
como la luz directa del sol o un horno caliente.

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

No use el producto en un ambiente con cambios de
temperatura ciclicos.

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

No use el producto en lugares donde se generen picos
de tension.

Los dispositivos (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 dafar
los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de fuentes que
generen picos de tension y las lineas de tension.

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

De lo contrario, podrian producirse fallos en el 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 tensidn.

|

Montaje

1.

2.

3.

4.

SvVC

A\ Advertencia

Instale el controlador y sus dispositivos periféricos
sobre un material no inflamable.

La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

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

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

El controlador debe montarse en una pared vertical en
direccion vertical.

Ademas, no cubra las conexiones de succion/escape
del controlador.

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

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



Al

Serie LECS! ]

Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones de
seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Alimentacién |

|

Mantenimiento

A Precaucion

1. Utilice una alimentacién poco ruidosa entre las lineas

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

. Tome las medidas adecuadas para evitar picos de
tension producidos por descargas atmosféricas.
Conecte a tierra el supresor de picos contra rayos de
forma independiente a la linea a tierra del controlador
y de sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

/\ 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.

|

Conexién a tierra |

A\ Advertencia

1. Asegurese de que el producto esta conectado a tierra para

garantizar la tolerancia de ruido del controlador.

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 de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver
| S
5o [ L]
Terminal PE Actuador

4@

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

provoque un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse.

O

1.

2.

SvVC

A\ Advertencia

Lleve a cabo comprobaciones periddicas de
mantenimiento.

Asegurese de que los cables y tornillos no estén sueltos.

Los cables o tornillos sueltos pueden generar un fallo de funciona-
miento accidental.

Realice las comprobaciones y pruebas de funciona-
miento adecuadas tras completar el mantenimiento.

En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el
equipo no funciona adecuadamente, etc.), detenga el
funcionamiento del sistema.

En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad.

Realice una prueba de la parada de emergencia para confirmar la
seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el controlador ni

sus dispositivos periféricos.

. No coloque ningun elemento conductor ni inflamable

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

No lleve a cabo una prueba de resistencia al
aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva.

. Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.

Disefie el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.
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/\ Normas de seguridad

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

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

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

|

/\ Precaucion :

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
leves 0 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 |

#1) 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: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

A\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que
disena el equipo o decide sus especificaciones.
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona
que disefia el equipo o decide sus especificaciones basandose 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 catdlogo 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, asegurese 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 estan 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 alimentacién
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 mecanica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma
periédica que los dispositivos funcionan correctamente.
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Lea detenidamente las "Precauciones
en el manejo de productos SMC"
(M-E03-3) antes del uso.

/\ Normas de seguridad

/A\Precaucion

. 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 ambitos, consulte previamente con
SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

=y

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 afo a partir de la puesta en servicio
ode 1,5 afios a partir de la fecha de entrega, aquello que suceda antes.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor
de ventas méas cercano.

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

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

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

+2) Las estan de esta ia de 1 afo.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esté 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 elstico no esta cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

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

2. La exportacion 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.

SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium 2 +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smc.bg

Croatia Z& +385 (0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr

Czech Republic & +420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz

Denmark 2 +45 70252900 www.smedk.com smc@smcedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland & +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2 +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion @smc-france.fr
Germany = +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@smc.hu

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

Lithuania T +370 52308118 www.smlt It info@smclt.lt

Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway T +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no

Poland T +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl

Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania@smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk

Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si

Spain T +34902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu

Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch

Turkey B+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk sales@smepneumatics.co.uk

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.



