Unita rotante elettrica

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Profilo;
ribassato)

Tipo base [mm]
Modello| H

LER10 | 42
LER30 53
LER50 68

I
LERH10 | 49
LERH30 | 62
LERH50 | 78

@ Funzionamento ad alta velocita senza urti
Max. velocita: 420°/sec (7.33 rad/sec)
Max. accelerazione/decelerazione: 3000°/sec? (52.36 radisec?)

@ Ripetibilita di posizionamento: £0.05°

Ripetibilita a fine corsa: 0.01° (Controllo della spinta/con stopper esterno)

@ Angolo di rotazione

360°, 320° (310°), 180°, 90°
Il valore tra parentesi & I'angolo della serie LER10.

O E possibile impostare velocita, accelerazione/

decelerazione e posizione. Max. 64 punti
@ Energy saving

Riduzione automatica della potenza del 40% dopo l'arresto della tavola.

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Controllore/driver

PTipo programmabile
serie LECP6
« 64 punti di posizionamento
« Inserimento mediante kit di configurazione
controllore o terminale di programmazione

Serie LER

serie LECP1*

di controllo

Ingombri

£ Tipo ad alta precisione [mm]

| M Tipo a programmazione semplificata &8

« 14 punti di posizionamento |
7 « Configurazione del pannello |

Novita
C€E N

ridotti

oo Rl Stelo cavo ),

Alloggia il caplaggio
e le connessioni del
carico.

oapanoncorooco SRCCHCRECES Motore incorporato '

Ingombri ridotti

Max. velocita Ripetibilita di

[°/s] posizionamento [°]

Taglia - -
Base Ll Base Coppia Base Coppia
elevata elevata elevata

10 |0.2 (0.22)| 0.3 (0.32)|

+0.05

280 | Estremita: +0.01)*

30 |0.8 (0.8)| 1.2(1.2) | 420

50 |6.6 (6.6)| 10 (10) |

+ Valore quando & montato uno stopper esterno.
Nota) | valori tra parentesi si riferiscono al modello con angolo di
rotazione di 360°.

= Non disponibile per I'angolo di rotazione di 360°.

P Tipo con comando a treno di impulsi I
serie LECPA*
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Unita rotante elettrica

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

CI‘E disponibile il tipo base e il tipo ad alta precisione)

Esecuzione base/LER gEsecuzione ad alta precisione/LERH

“.( Guida ad alta
precisione

Il movimento nella direzione di spinta radiale della tavola ¢ ridotto.

(Angolo di rotazione)-----..._ s B>, Motore incorporato
360°, 320° (310°), 180°, 90° .. ; ot . (Servo/24 VDC)

Il valore indicato tra parentesi fa > : . . . .
riferimento alla serie LER10. % S - Ingombri ridotti

( Coppia elevata )--. MEEEEE

Il rapporto di trasmissione & || eSS
30 superiore maggiore grazie YENET ST

ad uno speciale ingranaggioa . : S
vite senza fine. Ruota a vite — [T 5108500

speciale con gioco ridotto.
E possibile selezionare la - e
: coppia di rotazione massima. _ : L 7 Vlte dl azlonamento manuale
E possibile selezionare il rapporto di d{e&it}erazione della cinghia. = . (entr ambi i | ati)
Modello ‘ Base ’ Coppia elevata .
LER10 | 0.2(0.22) | 0.3(0.32) E possibile ruotare la tavola quando
LER30 | 08(08) | 1.2(1.2) I'alimentazione é disattivata mediante
LER50 | 6.6 (6.6) |10.0 (10.0) azionamento manuale.

Nota) | valori tra parentesi si riferiscono al modello con angolo di rotazione di 360°.

Facile montaggio del corpo

e Tolleranza tra il diametro interno
ed esterno della tavola: H8/h8

® Foro di posizionamento

e Stelo cavo
Alloggia il cablaggio

e le connessioni
del carico.

Per I'allineamento del centro (Foro di posizionamento>
di rotazione e del pezzo

Posizionamento della
direzione di rotazione

Pinza elettrica
serie LEH

( Stelo cavo

Taglia | 10 | 30 | 50
Stelo cavo @8 | 917 | @20

Caratteristiche 1
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Serie LER

©000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000

Facile montaggio del corpo principale

Goro di posizionamento ‘ Varianti di montaggio

B Montaggio con fori passanti

| [T I

[Diametro di riferimento

(foro) .

Diametro di riferimento . |
(risalto) = =sl'

B Montaggio con fori filettati

Ripetibilita a fine corsa: £0.01°

Tipo a 90° Vite di regolazione )

Campo di impostazione +2°

@vt&
B Angolo di rotazione: 360°

Ispezione

Processo di
riempimento

Ruota a
intervalli

Trasferimento o N - Scarico dei

prodotti
scartati.

Pinza elettrica
serie LEH

Scarico dei prodotto conformi.

Trasferimento con rotazione dopo Trasferimento verticale: velocita
la presa mediante |'uso di una pinza costante per fluttuazione del carico Specifica rotazione continua
v
% SNC Caratteristiche 2



Tipo programmabile serie LECP6

Facile impostazione

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

LECP6
Se si desidera usarlo subito, selezionare “Easy Mode” (modo semplice).

<Utilizzo di un PC> e

Software di programmazione controllore — T —J"M‘Jm

OE possibile impostare ed eseguire su (e | e i i [ esomt--( Awvio test )

un'unica schermata i punti di e
__{ Impostazione punti
di posizionamento

posizionamento, il funzionamento di /% "

prova, il movimento manuale e il : i "
Impostazione R e— — | ;
movimento manuale & ) i sl Mc|>V|th1‘eznto? i
velocitd costante ot A velocita costante

movimento a velocita costante.
Esempio di controllo del display

1° schermata

Fi

<Se si utilizza un terminale di programmazione>
 Semplice impostazione e funzionamento.

" Scegliere unicona dalla prima schermata e selezionare una funzione. ;A_Ti‘
" Impostare | punti di posizionamento e controllare il display nella
sector:lda slc:erlmalaulmpostare | puntl di p05|2|onamenlo e 20 schermata A7L7A RAM jgg Bz 1 oo o chermata
convrolre I ispiay nela Dati Asse 1 b El Monitor Asse 1
seconda schermata. N.dipasso” 0 ™\ N.dipasso 1
Pos. ='123.4S° | Pos. 12,34°
Velocita ‘\\ 100°/s ,' Velocita 10°/s
Tt E possibile controllare lo
P . T v stato di funzionamento.
0ssono essere impostati con “SET” dopo aver inserito i valori.
B R Dat Asse 1 Dati Asse 1
©1 dati possono essere impostati | N-dipasso 0 | | N.dipasso 1
s gy i o | it H
con la posizione e la velocita (le |} Pos. 50,00 :  Pos. 80,00° !
SIZI a\ Velocita  200%/s | | TN | . . ,
altre condizioni sono gia impostate). |i Velocita — 200°/ s Velocita  100°s |

Unita gateway seric LEC-G

@Unita per collegare la serie LECP6 e Rete bus di campo
©Due modalita operative
Step data input: L'attuatore funziona utilizzando i parametri pre-impostati del controllore.
Numerical data input: L'attuatore funziona usando i valori, quali posizione e velocita, inviati dal PLC.

PLC

Rete bus

Attuatori elettrici compatibili
N Comunicazione .
di campo

serlale Finoa 12 i (/’
controllori collegabili m‘ > 3=
Pinza elettrica  Unita ditraslazione elettrica ~ Cilindro elettrico/

Unita 3 . I serie LEH serie LES Con stelo
gateway (GW) 2 Controllor . serie LEY
compatibi -
i Serie LEC % i S
E Py 8 J_-], Cilindro elettrico/ Unita rotante elettrica
- . . . Senza stelo serie LER
Protocolli bus di - serie LEF
campo applicabili Coink B poyiconer> M I )
Controllore motore passo-passo > —
ax. numero di —
. " 8 5 12 (Servo/24 VDC) - —
controllon oIIegab|I| ') serie LECPG = =
i Cilindro elettrico/ Cilindro elettrico/
Al'mfigt:é 24 VDC per l I Miniaturizzato Con cursore guidato
unita gateway | Serie LEP serie LEL

Caratteristiche 3
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Olmpostazione parametri standard

Selezionare "Normal mode" quando é richiesta l'impostazione standard.
© E possibile impostare nel dettaglio i punti di posizionamento. @ E possibile impostare i parametri.

® E possibile monitorare i segnali e lo stato del terminale.

<Utilizzo di un PC>
Software controllore

© Limpostazione punti di
posizionamento, limpostazione
parametro, il monitor,
l'autoapprendimento, ecc., sono
indicati in finestre diverse.

© E possibile salvare sul terminale di
programmazione diversi punti di
posizionamento e trasferirli sul controliore.

© Funzionamento di prova continuo

fino a 5 punti di posizionamento.

© Dal menu principale e possibile selezionare
ciascuna funzione (impostazione punti di
posizionamento, test, display, ecc.).

oy | o | rams | e |

Finestra di impostazione

punti di posizionamento

|-smmear < s

Finestra di impostazione

© E possibile esegire il movimento manuale e il movimento a velocita costante, i
ritomno alla posizione di 0 asse e verificare il funzionamento corretto dei segnali I/0.

Finestra di autoapprendimento

parametro
Finestra di monitoraggio
Dati Asse 1
Punti di posizionamento _
Parametro Dati Asse1 |
Test N. di passo A| Dati Asse 1
Schermata menu principale | Ting di o erazioneg v N. d,i passo !
podiop Posizione 123.45°
Schermata di impostazione

punti di posizionamento

Monitor di uscita Asse 1

BUSY[ ] A
Schermata del test SVRE[@]
SETON[ ] v

Schermata del monitoraggio

Attuatore

Controllore

Il cilindro e il controllore vengono forniti in un unico set (& possibile ordinarli anche separatamente).

Verificare che il controllore e il cilindro siano compatibili.
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro. Corrisponde a quello sull'etichetta del controllore.

(2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP).

Caratteristiche 4



Tipo a programmazione semplificata serie LECP1

Possibilita di configurare il funzionamento di un attuatore elettrico
senza l'utilizzo di un PC o di un terminale portatile "

y ma w o Motore passo-passo
@ Impostare | numero diposizione — @ mpostare una posizione d'aresto Y €) Registrazione (Servo/24 VDC)
LECP1

Impostare un numero registrato Spostare l'attuatore fino ad una posizione Registrare la posizione d'arresto

per la posizione d'arresto d'arresto usando i pulsanti AVANTI & INDIETRO usando il pulsante SET
Massimo 14 punti

Velocita/accelerazione
Regolazione a 16 fiveli

Visualizzazione
del numero
di posizione

Interruttori di

Tasto SET regolazione

Selettore della

e 0
Interruttori di
regolazione

_ - dell'accelera-
~ Zione
o |

Tipo con ingresso a impulsi serie LECPA

Controllore azionato mediante segnali a impulsi per consentire il
posizionamento in qualsiasi punto.
E possibile controllare I'attuatore dall'unita di posizionamento del cliente.

Touch panel

Unita di
posizionamento
PLC

- Unita rotante elettrica
Serie LER

Driver per motore passo-passo
(Tipo con ingresso a impulsi)
Serie LECPA

Segnale di comando per ritorno alla posizione di 0
Consente il ritorno automatico alla posizione di 0

Con la funzione di limite della forza (disponibile funzionamento
forza di spinta/forza di presa)
Funzionamento posizionamento/forza di spinta mediante commutazione segnali.

Caratteristiche 5
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Serie LECP6/LECP1/LECPA

. Funzone ]

Funzione

Tipo programmabile

Tipo a programmazione

Impostazione parametri e
dati di posizionamento

LECP6
o Immettere il valore numerico dal software di programmazione controllore (PC)
o Immettere il valore numerico dal terminale di programmazione

Tipo con ingresso a impulsi
LECPA
» Selezionare mediante i tasti di

funzionamento del controllore

semplificata LECP1
 [mmettere il valore dal software di programmazione controllore (PC)
 [mmettere il valore dal terminale di programmazione

Impostazioni dati di
posizionamento

o Immettere il valore numerico dal software i programmazione controllore (PC)
o Immettere il valore numerico dal terminale di programmazione
» Insegnamento diretto

e Insegnamento JOG

* Insegnamento diretto
 Insegnamento JOG

¢ Non & necessaria l'impostazione
della “posizione”
Impostazione della posizione e della velocita
mediante segnale a impulsi

Punti di posizionamento

64 punti

14 punti

Comando di funzionamento (segnale I0)

Ingresso [IN] punti di posizionamento] input = Ingresso [DRIVE]

Solo ingresso [IN*] punti di posizionamento

Segnale a impulsi

Segnale di completamento

Uscita [OUT"] [INP] output

Uscita [INP]

Parametri operativi )

TB: Terminale di programmazione PC: Software controllore

Funzione

Descrizione

Easy |Normal| _ .
mode | mode | Tipo programmabile

Tipo con ingresso
a impulsi
LECPA

Tipo a
programmazione
semplificata
LECP1

MOD movimento | Selezionedela ‘posizone assouta” della‘osizionereletie” = A | @ o Impostazione su ABS/INC. Valore fisso (ABS)
Velocita Velocita di spostamento | @ o Impostazione in unita di 1/s. Selezione tra 16 livelli
. [Posizione]: Posizione target Impostazione non richiesta | Insegnamento diretto
Posizione ) L [ BN [ ] Impostazione in unita di 0.01°.
[Spinta]: Posizione di inizio spinta Insegnamento JOG
Impostazione Accelerazioneldecelerazione | Accelerazione/decelerazione durante il movimento | @ | @ [ ] Impostazione in unita di 1°/s Selezione tra 16 livelli
punti di Forza di spintal Indice di forza durante l'operazione dispinta = @ | @ [ J Impostazione in unita di 1%. | Impostazione in unita di 1% | Selezionare tra 3 vl (basso, medio, lto)
osiziona- — P T I —
r';lento Livello di trigger | Forza target durante l'operazione dispinta = A | @ [ ] Impostazione in unita di 1%. | Impostazione in unita di 1% | Iposiaznenon st s velor el fozad o)
(estratto) Velocita di spinta| Velocita durante I'operazione di spinta | A | @ o Impostazione in unita di 1°/s. | Impostazione in unita i 1 mm/s
Forza di posizionamento | Forza durante I'operazione di posizionamento | A | @ [} Impostazione su 100%. | Simostre su (vlor divers er ciascun atuatorels
Uscita area Condizioni per attivare il segnale in uscitaarea | A | @ [ ) Impostazione in unita di 0.01°. | Impostazione in unita di 0.01 mm
[Posizione]: larghezza rispetto alla posizione target Impostazione 0.5° min. : dvera! ner o Impostazione non richiesta
In posizione ' 4 . . 4 Ale ° (Ur?ité' D01 Simpostare s (vallo\r! diversi per clascun p
[Spinta]: quanto si muove durante la spinta U attuatore) in. Unita: .01 mn)
Corsa (+) + limite laterale di posizione | x | x o Impostazione in unita i 0.01°. | Impostazione in unita di 0.01 mm
Imposta- | Corsa (-) - limite laterale di posizione | x | x o Impostazione in unita di 0.01°. | Impostazione in unita di 0.01 mm
;I:r:; o ORIG direction| Epssbieinstaeladieioned omoalapostoreditasse, | x| [ ] Compatibile Compatibile Compatibile
(estratto) | ORIG speed | Velocita duranteil ritorno alla posizione diOasse = x | x [ ] Impostazione in unita di 1%/s. | Impostazione in unita di 1 mm/s ) o
: = = - Impostazione non richiesta
ORIG ACC Accelerazione durante l rtomo alla posizione di0asse = x| x [ ) Impostazione in unita di 1%/s%. | Impostazione in unita di 1 mm/s
E possibil testre il funzionamento | E possibile testare il funzionamento Premere il tasto MANUALE
JOG [ BN ) [ J confinuo alla velocita impostata quando | continuo alla velocita impostata quando | (D)) per l'invio costante
viene premuto linerruttore. viene premuto linterruttore. (velocita & un valore specificato)
E possibile testare i unzionamento ala | E possibile testare il funzionamento alla || Premere una vofta i festo MAN.UALE
MOVE x | @ @ | dstanzaeveloctaimpostatedala | distanza e velocita impostate dalla (@) per loperazione i calibratura
posizione corrente, posizione corrente. (velocita & calibratura sono valori specficati)
Return to ORIG [ BN ) o Compatibile Compatibile Compatibile
. Funzionamento dei dati di | " » -
Test drive movimentazione specificati [ BN J |Fun1|()tpam$nto Compatibile No compatibile Compatibile
confinuo
Uscita obbligatoria | E possietestrelo stato ONOFF deltemineldiuseia, | x| o Compatibile Compatibile
E possibile monitorare [a posizione corrente,
DRV mon [a velocit corrente, la forza corrente e i [ BN J o Compatibile Compatibile -
Displa punti di posizionamento specificati. No compatibile
play E possibile monitorare lo stato ON/OFF
In/Out mon corrente del terminale diingressoedi = x | x o Compatibile Compatibile
uscita.
ALM Active ALM E possibile contrllare [alame ativaimente ative, | @ | @ ® | Compatibile Compatibile Compatioile (gruppo alarmivisualizzato)
Registro ALM | Eposshbil conrolare n alameattivato inpassato. | x| x [ ] Compatibile Compatibile
E possibile salvare, inoltrare e o
File Save/Load cancellare tutti i parametridel = x | x ® | Compatibile Compatibile No compatibile
controllore.
Altre Language Disponibile in giapponese e in inglese. | @ | @ o Compatibile Compatibile

A: impostabile da TB Ver. 2.xx (Il tipo di versione € visualizzato sullo schermo iniziale)
= Non & possibile usare LECP1 senza programmazione con terminale di programmazione e kit di configurazione controllore

% S\VC
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Serie LER

ostruzione del sistema / I/O per usi generici

@Unita rotante elettrica fionltolddlicllonts

PLC

Alimentazione elettrica
per segnale I/0

24 VDC ")

®Cavo I/O
Tipo di controllore Codici

LECP6 LEC-CN5-[]
LECP1 (aprogrammazione semplificata)| LEC-CK4-[]

@®Controllore™ LEFLERE]

e

Per CN5

Per CN3

Per CN2
Tipo a programmazione semplificata

Fornito dal cliente el O LECP1
Alimentazione elettrica - Tipo programmabile Pagina 34
per controllore LECP6 Nota) Il terminale di programmazione, il kit di
24 VDC Nota) @Connettore dell'alimentazione configurazione controllore e linterfaccia pannello
Nota) Quando & richiesta la conformita ~ (Accessorio) Operatore Non possono essere collegati.
a UL, l'attuatore elettrico e il <Dimensione cavo applicabile> @Interfaccia pannello operatore (fornito dal cliente)

controllore devono essere usati  AWG20 (0.5 mm2)

. ¢ GP4501T/GP3500T
con un'alimentazione classe 2

Fabbricato da Digital Electronics Corp.

UL1310.
@Cavo attuatore* pl'[l-f_BCE Il template per i nosti
- - - for the best interface attuatori puo essere scaricato
Tipo di controllore Cavo standard Cavo robotico gratutamente dal sito web
LECP6 (Tipo programmabile) LE-CP-[I-S LE-CP-[] Pro-face. E possibile usare i

componenti - del posto di
pilotaggio per realizzare le
regolazioni  dallinterfaccia
operatore a sfioramento.

LECP1 (Tipo a programmazione semplificata) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Il simbolo * : si puo includere nei
"Codici di ordinazione" per I'attuatore.

OKit di configurazione controllore

Kit di configurazione controllore
(IF'cavo di comunicazione, l'unita di conversione e il cavo USB sono compresi).
Codice: LEC-W2

@ Terminale di programmazione
(Con cavo da 3 m)
Codice: LEC-T1-3EG]

Cavo di comunicazione®----------
(3m)

oppure

......... @Cavo USB
(Tipo A-miniB)
(0.3 m)

Nota) Non puo essere usato con il tipo senza programmazione (LECP1).

Caratteristiche 7 2 SNC



Unita rotante elettrica

Costruzione del sistema/segnale a impulso

Fornito dal cliente

@®Unita rotante elettrica

PLC

Alimentazione elettrica
per segnale 1/0
24 VDC Not)

LECPA

Nota) Quando é richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il driver devono
essere usati con un'alimentazione

classe 2 UL1310.
®Driver* ---@Cavo I/0
{ Tipo di driver Codice

LEC-CL5-[]

Per CN4

Per CN2

Fornito dal cliente Per CN1
Alimentazione per driver [~
Not: q . q
24 VDC " @ Connettore dell'alimentazione (Accessorio)
Nota) Quando é richiesta la conformita a <Dimensione cavo applicabile>
UL, l'attuatore elettrico e il driver AWG20 (0.5 mm?)

devono essere usati con un'‘alimen-
tazione classe 2 UL1310.

@Cavo attuatore*

Tipo di driver Cavo standard Cavo robotico
LECPA (Tipo con ingresso aimpulsi) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Il simbolo * : si puo includere nei
"Codici di ordinazione" per I'attuatore.

@Software di programmazione controllore
Il cavo di comunicazione (con unita di conversione)
e il cavo USB sono compresi.
Codice: LEC-W2

~ Cavo di comunicazione@---------
\@.
@ '/

@Terminale di programmazione
(Con cavo da 3 m)
Codice: LEC-T1-3EGL]

......... @Cavo USB
(Tipo A-miniB)

Caratteristiche 8



Serie LER Unita rotante elettrica

Configurazione/Rete in bus di campo

Unita gateway (GW) EFE [ Opzioni J
PLC .
(A carico del cliente) Protocolli bus di campo applicabili: ' @Software di programmazione
CC-Link Ver. 2.0 controllore
Allmentatzmne unita E;\gﬁgﬁgm ' ' (1 cavo di comunicazione ¢ il cavo USB sono compresi).
atewa dic
24gVDC o " EtherNet/IP™ Codice: LEC-W2

Reteinbusdi  ®Connettoredi :
alimentazione Per CNA

Alimen- campo
tazione (Accessorio) 2 @Cavo di
: L comunicazione
@Connetioredi w4 ¢
comunicazione m -|§ Per CN3 ..:
Pag. 31 (Accessorio)* M <14 s Cavo USB ‘ £

@®Cavo di comunicazione

# Ver. CC-Link 2,0 , . PC
LEC-CG1-0J Solo DeviceNet™ Per CN2 (Tipo A-miniB) (A carico
del cliente)
oppure

@®Terminale di programmazione
(con cavo da 3 m)
Codice: LEC-T1-3EGL

----@Cavo tra derivazioni
LEC-CG2-[]

@ Connettore resistenza di
terminazione 120Q
LEC-CGR

@Connettore di Xl
derivazione
LEC-CGD

----@Cavo di comunicazione
LEC-CG1-J

@Controllore B ML) @®Controllore L& RE)

. . S Max. numero di
Protocolli bus di campo applicabili controllri collegaii
CC-Link Ver. 2.0 12
@Connettore di Dooou - _—
Per CN4 alimentazione DeviceNet 8
(Accessorio) PROFIBUS DP 5
@Connettore di EtherNet/IP™ 12
alimentazione . —
(Accessorio) Per CN1 Per CN1 Controllori compatibili
Alimentazione dell'ingresso Alimentazione dell'ingresso Controllore motore passo-passo | .. | Fcpg
del controllore N2 ) del controllore ") (Servo/24 VDC)
Nota 1) Collega i terminali 0 V sia per
I'alimentazione dell'ingresso del
controllore che per I'alimentazione
\_, \_, dell'unita gateway.
1 t Quando é richiesta la conformita a UL, il
cilindro elettrico e il driver devono essere
( s . usati con un'alimentazione classe 2
@Unita rotante elettrica UL1310.

Serie LER

.

Caratteristiche 9
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: Attuatori elettrici SMC

Cilindro senza stelo
Trasmissione a vite

serie LEFS

CAT.ES100-87

serie LEFS

(Compatioile con camera steril|

R

>

Servomotore (24 VDC)

Trasmissione a cinghia
serie LEFB

>

Servomotore AC

Trasmissione a vite
serie LEFS

(Compatibile con camera sterle|

Trasmissione a cmghla
serie LEFB

Cilindro senza stelo ad alta rigidita (Servomotore AC)

serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Taglia Carico max. Corsa Taglia Carico max. Corsa Taglia Carico max. Corsa Taglia Carico max. Corsa
[kal [mm] [kal [mm] [kg] [mm] [ka]l [mm]
16 10 Fino a 400 16 1 Fino a 1000 25 20 Fino a 600 25 5 Fino a 2000
25 20 Fino a 600 25 5 Fino a 2000 32 45 Fino a 800 32 15 Fino a 2500
32 45 Fino a 800 32 14 Fino a 2000 40 60 Fino a 1000 40 25 Fino a 3000
40 60 Fino a 1000

Cilindro con cursore guidato

CAT.ES100-104

CAT.ES100-83

Trasmissione a vite
serie LEJS

Trasmissione a cinghia
serie LEJB

serie LEJS serie LEJB
.| Carico max. Corsa .| Carico max. Corsa
Taglia Taglia
9 kg [mm] ) [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Tipo base
Serie LEY

Antipolvere/antischizzo

Tipo con motore in linea
serie LEYCID

Antipolvere/antischizzo

serie LEY
Taglia Forzadispintay Corsa
[N] [mm]
16 141 Fino a 300
25 452 Fino a 400
32 707 Fino a 500
40 1058 Fino a 500
Tipo base
serie LEY

At

Tipo con motore in linea
serie LEYCID

Antipolvere/

Trasmissione a cinghia
serie LEL

CAT.ES100-101

serie LEL25L
Guida a ricircolo di sfere

serie LEL25M
Guida su bronzine

._|Carico max.| Corsa ._|Caricomax.| Corsa
Tagl Taglia
498 kgl | [mm] 9 kgl | [mm]
25 3 Fino a 1000 25 5 Fino a 1000

Cilindro conistelo: (Wotore passo-passo seno2+ 100) (Servomotore 24V0))

Tipo con stelo guidato
serie LEYG

Tipo con stelo guidato/tipo
con motore in linea
serie LEYGLCID

serie LEYG
Taglia Forzadispinta) Corsa
[N] [mm]
16 141 Fino a 200
25 452 Fino a 300
32 707 Fino a 300
40 1058 Fino a 300

Tipo con stelo guidato
serie LEYG

Tipo con stelo guidato/tipo con
motore in linea
serie LEYGLCID

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Taglia Forzadispinta Corsa Taglia Forzadispinta Corsa Taglia Forzadispinta Corsa Taglia Forzadispinta Corsa
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 Fino a 400 25 485 Fino a 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Fino a 500 32 736 Fino a 500 32 588 32 736
63 1910 Fino a 800

% svC Caratteristiche 10



serie LESCIR

CAT.ES100-78

Tipo compatto serie LES

Tipo base/Tipo R

Tipo simmetrico/Tipo L
serie LESCIL

Tipo con motore in linea

Tipo a elevata rigidita serie LESH

Tipo base/Tipo R

serie LESHCIR

Tipo simmetrico/Tipo L

serie LESHCIL

Tipo con motore in linea
serie LESHJAttacco

Tipo con stelo
serie LEPY

.| Carico max. Corsa :
Taglia serie LESHJAttacco
9 kal [mm]
8 1 30, 50, 75
30, 50
16 3 75, 100
30, 50, 75
% 5 100, 125, 150

Miniaturizzato

Microslitta

Serie

LEPS

serie LEPY serie LEPS
.| Caricomax.| Corsa .| Carico max. | Corsa
Taglia Taglia
9 kg [mm] 9 kgl | [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25,50, 75 10 2 50

Pinza (Motore passo-passo (servor24 vC)

Unita rotante

.| Caricomax. | Corsa
Taglia
9 kel | [mm]
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
2 )
5 o 150

9

CAT.ES100-

4

Tipo base
serie LER

serie LER

Modello ad alta precisione
serie LERH

Taglia

Momento torcente [N-m]

Max. velocita [°/s]

Base

Coppia elevata

Base

Coppia elevata

10

0.2 (0.22)

0.3 (0.32)

30

0.8 (0.8)

1.2 (1.2)

50

6.6 (6.6)

10 (10)

420

280

Nota) | valori tra parentesi per il modello di rotazione 360°.

Tipo a 2 dita Tipo a 2 dita Tipo a 2 dita Tipo a 3 dita
Serie LEHZ Con cuffia di protezione Corsa lunga serie LEHS
serie LEHZJ serie LEHF

Caratteristiche 11

CAT.ES100-77
serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
. | Max. forza di presa [N] |Corsalentrambi .| Max. forza di presa [N] | Corsalentrambi .| Max.forza |Corsalentrambi . | Max. forza di presa [N] |Corsalentrambi
Taglia Base | Compatto | ilati [mm] Taglia Base |Compatto | ilati [mm] Taglia diforza[N] | ilati[mm] el Base | Compatto | ilatimm]

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) ( ): Corsa lunga

40 210 — 30



: Controllo r )

Tipo programmabile
Per motore passo-passo
serie LECP6

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Tipo programmabile
Per servomotore
serie LECA6

Tipo di motore

Servomotore
(24 VDC)

Tipo a programmazione semplificata

Controllore Controllore

Tipo con ingresso a impulsi

Serie LECP1

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

serie LECPA

\2

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Unita gateway

Unita gateway (GW) compatibile con Bus di campo

serie LEC-G
o I - sy =g
b b E 3
1 H i ‘o
lI | CY ¥
g 4 (o -~
&
) ) - — PIrR[O[F[i
Protocolli Bus di campo applicabili CC'I. ink Dem E theﬁe t/IPE
Max. n. di controllori collegabili 12 8 5 12

. Diver )
Controllore permotoreAC

Controllore per motore AC

Tipo con ingresso a impulsi/
controllo di posizione

serie LECSA
(Tipo L]
incrementale) ~ . ,ﬂ

I
0| g 5

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

Tipo con ingresso a impulsi
serie LECSB
(Tipo assoluto)

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

Modello con ingresso
diretto CC-Link
serie LECSC

(Tipo assoluto) *

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

O
g

Tipo SSCNET Il
serie LECSS
(Tipo assoluto)

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

Caratteristiche 12



Unita rotante elettrica Serie LER

Coppia rotazionale [N-m]

Taglia
Coppia elevata Coppia elevata Coppia elevata

P LER10 | 0.2 (0.22) | 0.3 (0.32)
LER30 | 0.8(0.8) | 1.2(1.2)
LER50 | 6.6 (6.6) | 10 (10)

420

Max. velocita [*/s]

280

Ripetibilita di posizionamento [°]

+0.05
(Estremita: £0.01)*

Controllore

/Driver

serie

Serie
LECP6

Serie
LECP1

Serie
LECPA

Pagina

Pag. 1

Controllori/Driver LEC

 Valore quando & montato uno stopper esterno.
Nota) | valori tra parentesi per il modello di rotazione 360°.

Tensione

Ingressi/Uscite

Numero di

; Motore .

' Tipo Motore passo-passo| 24 VDC 11 13
programmabile | LECP6 | (senvoi24 vDC)| +109 | (Fotoaccoppiato)| (Fotoaccoppiato) 64 Pag. 19

LA 1:) ‘:
LECP6 LECP1 progr:imp;:zione LECP1 |Motore passopasso | 24 VDC 6 6 1 Pag. 4
semplificata (Servo/24 VDC)| +10% | (Fotoaccoppiato) | (Fotoaccoppiato)

Comandoatreno | | ECPA | Motore passo-passo | 24 VDC 5 9 ban 4
di impulsi (Servo/24 VDC)| +10% | (Fotoaccoppiato) | (Fotoaccoppiato) — ag. 40

Introduzione 1
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Tipo motore passo-passo (Servo/24 VDC)

OUnita rotante elettrica Serie LER

Selezione del Modello ... Pag. 1
Codici di ordinazioNe ............coooviiiiiiiic Pag. 5
SPECIfICNE ..o Pag. 6
COSIIUZIONE .. et Pag. 7
DIMENSIONI -+t Pag. 9
Precauzioni specifiche del prodotto ... Pag. 15

OTipo motore passo-passo (Servo/24 vbc) Controllore/Driver

Tipo programmabile/serie LECP6 ... Pag. 19
Kit di impostazione controllore//LEC-W2 ... Pag. 27
Terminale di programmazione/LEC-T1 ... Pag. 28

Unita gateway/Serie LEC-G ... Pag. 31

Controllore a programmazione semplificata/serie LECP1 ... Pag. 34

Comando a treno di impulsi/Serie LECPA ... Pag. 40
Kit di impostazione controllore//LEC-W2 ... Pag. 47
Terminale di programmazione/LEC-T1 ................................................ Pag. 48

Introduzione 2

O
g

Selezione
del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

'[

‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

[



Unita rotante elettrica

Serie LER

Selezione del modello

Procedura di selezione

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Condizioni
di esercizio

Unita rotante elettrica: LER30J
Posizione di montaggio: Orizzontale
Tipo di carico: Carico d'inerzia Ta
Configurazione del carico: 150 mm x 80 mm

Angolo di rotazione 6: 180°

Accelerazione angolare/
decelerazione angolare w: 1,000%/sec?
Velocita angolare o: 420°/sec

Peso del carico (m): 2.0 kg

(Piastra rettangolare) Distanza tra asse e centro di

gravita H: 40 mm

\

m Momento d'inerzia— Accelerazione/decelerazione angolare

(D Calcolo del momento d'inerzia | Formula | LER30
0.030
I=m x (a% + b?)/12 + m x H? = f---L_ LI
. . 13 1 .
(2 Momento d'inerzia— Controllare o 0028 Co;ﬁgﬁ%’;& \
accelerazione/decelerazione angolare Esempio di selezione —~ 0020 I I I I H L%
Selezionare il modello target sulla _ 2 2 2 N LERO \
base del momento d'inerzia e 1=20x (015" + 2'08 V12+2.0x004 g oots— BangJ 3
) . . =0.00802 kg-m = X
dell'accelerazione e decelerazione g 0010 AN
angolari facendo riferimento al £ oos—LaTnnr
) N . £ 0.005
(Grafico sul momento d'inerzia s
—accelerazione/decelerazione 0.000 1000 10000
angolare). Accelerazione/decelerazione angolare: w [*/s?]

m Coppia necessaria

(D Tipo di carico

di caric LER30
« Carico statico: Ts . . 14
- Carico di resistenza: Tf Coppia effettiva >_ Ts — 12 | 11
. Carico d'inerzia: Ta Copp!a effett!va >_Tfx1.5 § - -.,.“ NLEBD?OKt
Coppia effettiva>_Tax 1.5 £ 10 Sephpa e
(2 Controllare la coppia effettiva 8 o8 hiT LERC30J
Verificare se € possibile controllare la Esempio di selezione E 06 T~ Base
velocita sulla base della coppia . N : e T
effettiva corrispondente allrf selocita Caricod inerzta: Ta § 04 E
Tax1.5=1x®x2mw/360x1.5 9 N
angolare facendo riferimento al grafico = 0.00802 X 1.000 X 0.0175 x 1.5 © 02 i
q A e =VU. ) . - - A 4
sulla coppia effettiva—velocita =0.21 N'm 0.00 100 200 300 400 500
an90|are- Velocita angolare: o [°/s]
Carico ammissibile

(D Controllare il peso ammissibile
- Carico radiale
- Carico di spinta
» Momento

Esempio di selezione

Carico di spinta ammissibile >_m x 9.8 - Carico di spinta

Momento ammissibile >_m x 9.8 x H

2.0 x 9.8 =19.6 N < Carico ammissibile OK

* Momento ammissibile
2.0x9.8x0.04
=0.784 N-m < Momento ammissibile OK

Tempo di rotazione

(D Calcolo della durata del ciclo (tempo di rotazione)

Tempo [s]

Tempo di accelerazione angolare T1 = w/1

e — 0 Tempo di decelerazione angolare T3 = w/@2

@ Tempo di velocita costante T2 ={6-05x0x (T1 + T3}
Sl 1/ / »2 Tempo di as.sestamento T4 =0.2 (sec)

] - \ Durata del ciclo T=T+T2+T3+T4

g

(]

>

Esempio di selezione

« Tempo di accelerazione angolare T1=420/1,000 = 0.42 sec
+ Tempo di decelerazione angolare T3=420/1,000 = 0.42 sec
+ Tempo di velocita costante
T2 ={180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
=0.009 sec
+ Durata del ciclo

T T2 T3 |T4

6: Angolo di rotazione [°] | T1: Tempo di accelerazione [s] -+ Tempo trascorso fino al raggiungimento della velocita impostata
o : Velocita angolare [*/sec] | T2: Tempo velocita costante [s] -+ Tempo durante il quale I'attuatore funziona ad una velocita costante
o1 : Accelerazione angolare [?sec’] | T3: Tempo di decelerazione [s] -+ Tempo trascorso dalamresto del funzionamento a velocit costante
2 : Decelerazione angolare [/sec] | T4: Tempo di assestamento [s] - Tempo trascorso fino al completamento del posizionamento

T=T1+T2+T3+T4
=0.42 +0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 (sec)

SvVC
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Selezione del modello Serie LER

Formule del momento d'inerzia (Calcolo del momento d'inerzia I) 1. Momento di inerzia [kg'm?] m: Peso del carico [kg]

1. 2. Barretta

Posizione dell'asse di rotazione:
Passa attraverso il centro di
gravita della barretta.

Barretta

Posizione dell'asse di rotazione:
Perpendicolare a una barretta
passando da un'estremita

&,

(cuboide)

passa attraveriO il centro di
gravitadi

3. Piastrina rettangolare

Posizione dell'asse di rotazione:

4. Piastrina rettangolare
(cuboide)

Posizione dell'asse di rotazione:

Perpendicolare alla piastra passando da un'estremita.

(Lo stesso vale per i cuboidi piu spessi).

una piastra.
a: 2 2 2 2 2 z b 2 2
ar’ a2 2 N NS az —m,. da’+b*
2209 I_m13 + M2 3 I_m12 I—m12 IT=m 12
[ = | Z AR
>y (A= LZU + Mg 42’ +b?
S J [ Sy7 N <85 12
N7 - |\ ’ J Y | ~_ . - '
DNt Lo A .
. Pi . . ) ~L7 ~ |~
5 Plastr_lna rettangolare 6. Forma cilindrica P . .
(cuboide) (compreso un disco sottile) 7. Sfera 8. Disco sottile
Posizione dell'asse di rotazione: mp , , ) Posizione dellasse di rotazione: (montaggio verticale)
. s ’ . Posizione dell'asse di rotazione: Diametro - h )
passa attraverso il centro di gravita della piastra e perpendicolare Posizione dell'asse di rotazione:
. . N ' Asse centrale ’
alla piastra. (CL(;:stesso vale per i cuboidi pit spessi). d‘: Diametro
b ¢
a TN
2 2 2 2 2
[=m-21P [=m-t- [ =m2- [=m'-
12 2 PN 5 4
’\\“—4//7 IR~ NG
v K_SH > >y 7 - ~
! Nty Ly ) 0
N L | /) ~i7 |L Y J
9. Quando & montato un carico ST ~ L

sull'estremita della leva A)
Numero di

2
ms ar + mza? + K

[ 3
Y0 (Es.) Consultare 7 quando la forma di
[ >y7 | m: & sferica.
Lo 2r Numero di
N K=mz'? denti=b  °~ _

Tipo di carico

10. Cambio ad ingranaggi
(

denti=a

1. Trovare il momento d'inerzia Is
per la rotazione dell'asse (B).

2. Quindi sostituire il momento d'
inerzia Is attorno all'asse (A) con Ia,

Tipo di carico

Carico statico: Ts Carico di resistenza: Tf

Carico d'inerzia: Ta

E necessaria solo la forza di pressione. (ad es. per la presa) | Forza di attrito o gravita applicata alla direzione di rotazione.

Ruotare il carico per inerzia.

Gravita applicata.

Forza d'attrito applicata.

L'asse di rotazione &
verticale (su e giu).

Il centro di rotazione e il centro di
gravita del carico sono concentrici.

Ts=F-L La gravita & applicata La forza d'attrito & applicata
Ts: Cari tatico (N-m) alla direzione di rotazione. alla direzione di rotazione.
s: Carico statico (N-m
Tf=m-g-L Tf=um-gL
F : Forza di presa (N) ) 9 o Hmg
L : Distanza dal centro di rotazione Tf: Carico di resistenza (N-m)

alla posizione di presa (m) m: Peso del carico (kg)
g : Accelerazione gravitazionale 9.8 (m/s2)
L : Distanza dal centro di rotazione al punto
di applicazione della gravita o forza d'attrita (m)
u : Coefficiente attrito

Ta=1-0-2 /360
(Ta=1-6-0.0175)

Ta: Carico d'inerzia (N-m)

I : Momento d'inerzia (kg-m2)

o : Accelerazione/decelerazione angolare (°/sec?)
o : Velocita angolare (°/sec)

Coppia necessaria: T=Ts Coppia necessaria: T = Tf x 1.5 Nota 1)

Coppia necessaria: T = Ta x 1.5 Nota 1)

- Carico di resistenza: Forza di attrito o gravita applicata alla direzione di rotazione.
Es. 1) L'asse di rotazione (laterale), il centro di rotazione e il centro
di gravita del carico non sono concentrici.
Es. 2) Il carico si muove scorrendo sul pavimento.
= || totale del carico di resistenza e d'inerzia € la
coppia necessaria. T = (Tf + Ta) x 1.5

+ Nessun carico di resistenza: Nessuna forza d'attrito o gravita applicata alla direzione di rotazione.
Es. 1) L'asse di rotazione & verticale (su e giu).
Es. 2) L'asse di rotazione € orizzontale (laterale), il centro di rotazione e il centro
di gravita del carico sono concentrici.
= La coppia necessaria € solo il carico d'inerzia. T=Tax 1.5

Nota 1) Per regolare la velocita, &€ necessario un margine per Tf e Ta.

SvVC 2
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del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

I

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

del prodotto

Precauzioni specifiche

{



Serie LER

Momento d'inerzia—Accelerazione/decelerazione angolare

Coppia ammissibile—Velocita angolare

LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J 0.35
0.0040 p====== SRS 1 158 S W S i S e "\\.\ LERCI10K
LERC10K 0.30 ~<_[Coppia elevata
g 0.0035 Coppia elevata _ "
> £ 025 .
=. 0.0030 Z h
P E
§ 0.0025 g 020  ~_LERC10J
[ =
£ 2 i Base
= 0.0020 @ 0.15 T \\
2 00015 I LERCI10J | ] N
Q . Q. 1
Base Q 0.10
IS
S O !
= 0.0010 :
1
0.05 i
0.0005 E
)
0.0000 0.00 L
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accelerazione/decelerazione angolare: @ [°/s?] Velocita angolare: ® [°/s]
LER30 LER30
0.030 l L L l 14
[==m===dq=sompospegez-fial
0.025 LEBD30K \‘ 12 ==y
(\E Coppia elevata \ e LERCI30K
o 5 €10 “>~. Coppia elevata
= 0.020 \ z
— ‘ — IR
8 g 08 R
— = 1
3 0015 LERCI30J £ e LERCI30J
=4 Base 5 0.6 —— Base |
2 o ' 1
S 0.010 g 04 -
= :
0.005 02 ;
i
1
0.000 0.0 .
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Accelerazione/decelerazione angolare: " [°/s2] Velocita angolare: ® [°/s]
LER50 LER50
0.12 12
o %1% [~ LERCI50K 10 =
E’ Coppia elevata % 5 Y LERO50K
= 0.08 3 Z 8 '-Coppia elevata
& % ~ &
\ - \
N \‘ ‘§ ‘-
P \ = —
g 0.06 ¥ 3 6 \
© 5
2 Kol
g 0.04 \ & 4 \
g LERCI50J "N 8 N
= Rr ™ R\ LERC50J_|
0.02 S 2 S
\\ '-~: Base
0.00 0 : l ‘
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Accelerazione/decelerazione angolare: o [/s?]

Velocita angolare: ® [°/s]




Carico ammissibile

Selezione del modello Serie LE R

©
=)
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N
o
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2]

del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

I

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

del prodotto

(a) (b)
— —— E—— )
Carico radiale ammissibile [N] caceldispiptalanmissibl ol Momento ammissibile [N-m]
Taglia (@) (b)
Tipo base Tipo ad alta precisione | Tipo base {,'fe‘;gfoﬁ'ga Tipo base Tipo ad alta precisione Tipo base Tipo ad alta precisione
10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0
Spostamento unita di traslazione (valore di riferimento)
 Spostamento nel punto A quando sul 100 Cai
punto A & applicato un carico a 100 mm A 472"
dal centro di rotazione. | - -
_ mm—— g
<
&
LERC10 LERO50
I /
)%
74
) e,/
_ ‘,@98 200 4}0}\/
E 400 ) E &S
= o\ﬂr = Q/%/
_9 ?ﬁe 9 Q\/
& O 5 S
IS e?:\ g 150 Q’Q/
g S s
g 350 ;/ g 120 |
D407 == D 597 ——
T !
30 | L isione) ' cisione)
| recisio \ta pre
a0 LERH10 (ATBE= \_ER\’\‘-"ﬂ‘I,/
I I | |
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Carico [N] Carico [N]
LERCI30
——
300 N
22/
0%
ez
E 250 54
! oS>
2 &
$ 200 Q~'5°//
§ K
g 150 7
Q. i
@ 130 |
50 —x/ﬂr/_ﬁgolne)
! eCi
1 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Carico [N]
Tolleranza d'inclinazione: Spostamento alla rotazione di 180° (Guida)
Inclinazione sulla parte superiore
dell'unita di traslazione
Inclinazione sulla
superficie esterna
e dell'unita di
i traslazione [mm]
Parte misurata LER (Esecuzionebase) | LERH (Alta precisione)
Inclinazione sulla parte superiore dell'unita di traslazione 0.1 0.03
i Inclinazione sulla superficie esterna dell'unita di traslazione 0.1 0.03
ZS\VC

Precauzioni specifiche

[



Unita rotante elettrica

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LER

LER10, 30, 50

Codici di ordinazione

C€ N

LER

“ Precisione unita
— Tipo base
H  |Tipo ad alta precisione

a

@Tagl
10

30
50

6 Ingresso cavo motore

10 1][6P]1
00O 06 00 0 00

9 Max. coppia di rotazione [N-m]

@ Angolo di rotazione [°]

Base (ingresso su lato destro)

e

Angoli di rotazione:
320°, 310°, 180°, 90°

Simpolo| Tipo | LER10|LER30 | LER50 Simbolo| LER10 | LER30 [ LER50
K | Coppia elevata | 0.3 (0.32)| 1.2 10 —_ 310 320
J Base [0.2(0.22)] 0.8 6.6 1 Specifica rotazione continua 360°
" angiolb i otaiong o S6geono al modello con c Stopper esterno: 180
3 Stopper esterno: 90
0 Lunghezza cavo cilindro [m]
Angolo di rotazione: — | Senzacavo | 8 8"
360° 1 1.5 A 10*
] 3 3 B 15+
5 5 C 20*

L Angoli di rotazione:

320°, 310°, 180°, 90°

Angolo di rotazione:

« Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 6.

@ Lunghezza cavo I/0 [m]*'

360°
Ce— = — Senza cavo
1 1.5
@Tipo di cavo cilindro* @Tipo di controllore/driver*' 3 32
— Senza cavo — Senza controllore/driver 5 5%
S Cavo standard 6N LECP6 NPN #1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i tipi
- o ; f di controllore/driver, non & possibile selezionare il cavo
Tipo programmabile '
R Cavo robotico (cavo flessibile) 6P (Tipo prog m ) PNP 10, Consultare pagina 26 (per LECPS). pagina 39 (per
# |l cavo standard deve essere usato su parti 1N LECP1" NPN LECP1) o pagina 46 (per LECPA), se & necessario i
fisse. Per I'uso su parti mobili, selezionare il 1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP cavo /0.
cavo robotico. AN LECPA*2 NPN %2 Quando si seleziona “Tipo con comando a treno di
A Precauzione AP |(Tipo con comando a treno di impulsi)| PNP impulsi” per i tipi di controllore/driver, si pu utilizzare

[Prodotti a norma CE]

La conformita EMC & stata provata combinando ['attuatore
elettrico della serie LER e il controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di
controllo del cliente e dalla relazione con altre apparecchiature
elettriche e altri cablaggi. Per questo, non & possibile certificare
la conformita EMC dei componenti di SMC incorporati nelle
apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di esercizio.
Di conseguenza, & necessario che cliente verifichi la conformita
con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.
[Prodotti a norma UL]

Quando & richiesta la conformita a UL, l'attuatore elettrico e il
controllore/driver devono essere usati con un‘alimentazione classe 2
UL1310.

=1 Per i dettagli sui controllo|

ri/azionamenti e sui

motori compatibili, consultare i controllori/
azionamenti compatibili indicati sotto.
#2 Non disponibile per il modello con angolo di

rotazione di 360°.

Controllori/azionamenti compatibili

solo Iingresso a impulsi con differenziale. Solo cavi da
1.5 m utilizzabile con collettore aperto.

ﬂ@ Montaggio controllore/driver

Montaggio con viti

D Montaggio guida DIN*

# La guida DIN non & compresa. Ordinarla a
parte. (Vedere pag. 20).

Verificare che il controllore/driver e il
cilindro siano compatibili.

corrisponda a queIIo suII'elichena deI cont roIIore/driver

®

-

-
Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>
(@ Controllare che il numero di modello riportato sulletichetta del ciindro [

= Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto.
Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smcworld.com

5

Tipo programmabile Tipo a programmazione | Tipo con comando a treno
| semplificata di impulsi
It
) - '
ipo m
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Ingresso valore P(():)Sllmtt?ﬂf%lgg:{inglr:%ogﬂ?ggto Funzionamento medianti
Caratteristiche (plg](t)lr]?rlo%gsrgggﬁgsrg()) senza l'utilizzo di un PC segnali a impulsi
o di un terminale portatile
Motore Motore passo-passo Motore passo-passo
compatibile (Servo/24 VDC) (Servo/24 VDC)
Numero massimo di . )
punti di posizionamento 64 punti 14 punti —
J Tensione di alimentazione 24VDC
Pagina di riferimento Pagina 19 ‘ Pagina 34 ‘ Pagina 40

ZSNC




Specifiche

Unita rotante elettrica Serie LE R

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Modello LERC10K | LERO10J | LERO30K | LERC30J | LERCI50K | LEROI50J
Angolo di rotazione [°] 310 320
Max. coppia di rotazione [N-m] N28) | 0.3 (0.32) | 0.2 (0.22) 1.2 0.8 10 6.6
Max. coppia di spinta [N-m] Nota)38) 10.15 (0.16)| 0.1 (0.11) 0.6 0.4 5 3.3
§ Max. momento di inerzia [kg-m?] \229) | 0.0040 | 0.0018 0.027 0.012 0.10 0.04
'g Velocita angolare [°/sec] Nta2)3) | 20 a 280 | 30 a 420 | 20 a 280 | 30 a 420 | 20 a 280 | 30 a 420
i% Velocita di spinta [°/sec] 20 30 20 30 20 30
o | Man accelrazioneldecelerazione angolare[sec’] %22 3000
S . o
% Gioco [°] +0.3
2 | Ripetibilita di posizionamento [°] +0.05
=]
o | Resistenza a urtifvibrazioni [mis?] oz 4 150/30
_'§ Funzionamento Speciale ingranaggio a vite senza fine + trasmissione a cinghia
=
'g Max. frequenza d'esercizio [c.p.m] 60
(j',' Campo temp. di esercizio [°C] 5a40

Nota 1) La precisione della forza di spinta € LER10: £30% idity d iio [ i
(F.5.). LER30: +25% (F.S.). LER50: £20% (F.S.). Campo umidita d eserc.lzm [%UR] 90 max. (senza condensazione)

Nota 2) L'accelerazione angolare, la decelerazione angolare e la P K Tipo base 0.49 11 2.2
velocita angolare potrebbero oscillare a causa delle eso [kg] Tipo ad alta 0.52 1.2 o4
variazioni del momento d'inerzia. - -~ ~ - . .
Consultare a pagina 3 il grafico “Momento & | Angolo di rotazione [°] 360
d'iner.zia—AcceIgrazione/deseleraziong _angolare, coppia g Campo di impostazione angolo [°] Nota 9) +20000000
effettiva—velocita angolare” per la verifica. ©

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della o Tipo base 0.51 1.2 2.3
lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. |.2| Peso [kg] Tipo ad alta 055 13 25
Inoltre, se la lunghezza del cavo supera i 5 m, diminuira al = precisione . i i
massimo del 10% per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20%) -2/braccio

Nota 4) Resistenza all'urto: non si sono verificati Angolo di (1pz) 180
malfunzionamenti durante il test d'urto della slitta sia in g rotazione ’
direzione assiale che in direzione perpendicolare alla 3| [°] -3/braccio
vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro | = 90
. asm @ (2pz)
in stato iniziale). d:

Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra | @ | Ripetibilita a fin r °

45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & = co':lestl; aeraest:r‘r:\((’) sall +0.01
stato eseguito sia in direzione assiale che in direzione S PP

perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato @ | Campo di impostazione stopper esterno [’ +2
eseguito con il cilindro in stato iniziale). 5 - .

Nota 5) L'assorbimento (compreso il controllore) si riferisce solo | © braccioestermo| Tipo base 0.55 1.2 2.5
a quando il cilindro € in funzione. o (1pz.) Tipo ad alta 1 27

Nota 6) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il E‘ Peso - 0.6 1.4 .
controllore) si riferisce solo a quando il attuatore si arresta [kgl | -3braccioesterno| Tipo base 0.57 1.2 2.6
nella posizione impostata durante il funzionamento. (1pz.) Tipo ad alta 0.63 1.4 28

Nota 7) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il - precisione - . .
controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in Taglia motore 020 128 042
;i?;?gﬁégﬁ?iﬁgﬂgﬁoﬁ:Oeﬁ;nsﬁéz_usato per P Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Nota 8) | valori tra parentesi si riferiscono solo al modello con © | Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
angolo di rotazione di 360°. £ [ Sensore di prossimita (per l itorno nella -

Nota 9) L'angolo visualizzato sul monitor viene resettato -3 |posizione dloigine) Circuito dingresso "4 2 fili
automaticamente a 0° ogni 360°. @ | Sensore di prossimita (per il ritorno nella :

Per impostare un angolo (posizione), usare il metodo di 5 | posizione d'origine)/Punto dingresso "2 10 1 ingresso

funzionamento INC (relativo). Se viene impostato un angolo pari |4 | Alimentazione elettrica I\ 24 VDC +10%

o superiore a 360° mediante il metodo di funzionamento ABS 8 -

(assoluto), non & possibile eseguire un funzionamento corretio. | & Assorbimento [W] Nota 5) 11 22 34

Nota 10) Per il modello con angolo di rotazione 360°. !I\?sorpimento in ?‘tﬂ?]n’\(‘igzet)iurante 7 12 13

il funzionamento
Assorbimento max.istantaneo [W] Nota 7) 14 42 57
. . ) g
Campo di rotazione dell'unita
Stopper esterno: 180° Stopper esterno: 90° Modello a 360°
Segno posizione -
miﬂa‘ep Fine corsa Campo di Campo di Campo di Campo di Indicazione CS)rear:ﬁ)o ®
Sy (Posizione iniziale) Nota 3) ione vite  regolazione vite regolazione vite  regolazione vite zg:glgne
N, < i ul
Segpo posiione izl i i \
o
e +2° 420 $2° +2° =
Posiziong inizialg Posizione di %
(Fine corsa) asse 0 Nota4) 3
& - ™,
ER10/20
:,5/930, 503>
ot v

Senso
antiorario (-)

= Le figure mostrano la posizione di asse 0 di ciascun cilindro.

Nota 1) Limiti entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che un pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione.
Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0.
Nota 3) Il numero tra parentesi indica quando & cambiata la direzione di ritorno alla posizione di asse 0.
Nota 4) Il campo di rilevamento del sensore & riconosciuto come posizione di asse 0. Durante il rilevamento del sensore, la tavola ruota in direzione inversa entro il campo di rilevamento del sensore.

% S\VC 6

gg
(0]
.9'8
N
o £
D —
[0]
U)-C

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

[



Serie LER

Costruzione

NN

AN

Tipo base

N

I

A

Tipo con stopper esterno

Tipo ad alta precisione

SHEb /® % |
PL 1 1
Componenti Componenti

N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 22 | Unita di traslazione | Lega d'alluminio Anodizzato

i ! ini i : imi . Trattato termicamente,
2 P!astra laterale A Lega dIaIIum!n!o Anod!zzato 23 | Braccio Acciaio al carbonio| ~ Hraffato t por aletiroliel
3 | Piastra laterale B Lega d'alluminio - Anodlz;ato 24 | Supporto Lega d'alluminio Anodizzato
4 | Vite senza fine Acciaio inox {?J}?J%L?{{Q'gﬁre“c?gfg' 25 | Bullone di regolazione |Acciaio al carbonio| Trattato termicamente, cromato

: PP Trattato termicamente,

5 | Ruota a vite Acciaio inox irattamento speciale
6 | Protezione guida Lega d'alluminio Anodizzato
7 | Unita di traslazione Lega d'alluminio
8 |Snodo Acciaio inox
9 | Supporto cuscinetto Lega d'alluminio

e
o

Fermo cuscinetto

Lega d'alluminio

-y
-

Vite di posizione iniziale

Acciaio al carbonio

s
N

Puleggia A

Lega d'alluminio

e
w

Puleggia B

Lega d'alluminio

ury
£~

Grommet

NBR

e
(3]

Piastra motore

Acciaio al carbonio

16

Tipo base Guida a ricircolo di sfere
con fonda

Tipo ad alta | Guida a ricircolo di sfere
precisione speciale

17

Guida a ricircolo di sfere con scanalatura fonda

18

Guida a ricircolo di sfere con scanalatura fonda

19

Guida a ricircolo di sfere con scanalatura fonda

20

Cinghia

21

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

O



Unita rotante elettrica Serie LE R

Dimensioni: Specifica rotazione continua (360°)

9

b

S b g

Tipo base Tipo ad alta precisione
6 16 7 1 16
= : = ‘ ﬁ ; E
S — T [
ml | | T ml | |
Componenti Componenti (360°)
N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 |Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 21 | Interruttore di prossimita|  Acciaio inox
2 | Piastra laterale A Lega d'alluminio Anodizzato 22 | Supporto del sensore | Acciaio al carbonio Cromato
3 | Piastra laterale B Lega d'alluminio Anodizzato Distanziale supporto ) . Anodizzato
23 Lega d'alluminio | » .. i ”
4 | Vite senzafine Acciaio inox Trattamento termico + del sensore ~ (E possiile usare solo il tipo ad alta precisione)
Trattamento speciale 24 | Dado quadrato Lega d'alluminio

5 | Ruota a vite Acciaio inox T;?g;ﬁ;?;i?;g;;
6 | Protezione guida Lega d'alluminio Anodizzato
7 | Unita di traslazione Lega d'alluminio
8 |Snodo Acciaio inox
9 | Supporto cuscinetto Lega d'alluminio
10 | Fermo cuscinetto Lega d'alluminio
11 | Puleggia A Lega d'alluminio
12 | Puleggia B Lega d'alluminio
13 | Grommet NBR
14 | Piastra motore Acciaio al carbonio

Tipo base Guida a ricircolo di sfere
15 |— cor'l scanglgtura Iopda .

Tipo ad alta  |Guidaaricircolo di sfere

precisione speciale
16 | Guida aricircolo di sfere con scanalatura fonda —
17 | Guida aricircolo di sfere con scanalatura fonda —
18 | Guida aricircolo di sfere con scanalatura fonda —
19 | Cinghia —

O

Selezione
del modello

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

{



Serie LER

Dimensioni

LERO100 (Angolo di rotazione: 310°)

=240 (Ingresso cavo motore: Ingresso su lato sinistro)

2xM6x1.0x12

=300 (Ingresso cavo motore: Esecuzione Base)

—= | ¢

0
< Q
f‘(g
2
S 2 |14
[} N 0
g e £ 2 043h8 (_0.039)
< 2| & 0
g 8 § § 242h8 (-o0) Segno posizione iniziale
— S| 3|g 218H8 (™)
g % 2|5 28 (passante) Vite di azionamento manuale © T
E = © (Entrambi i lati)
g — W
5 H | Y — o
[ [P+
S 215H8 (%)
2.1 83 2.1
Y
) 6xM4x0.7x6
& 2
\6\0 é) N 41 v’%;
Q-QNRQ (éo ?%/
X Y . .
N 2, Dimensioni  [mm]
2,
- 7 % Modello | H1 | H2
NS y LER10 | 10 | 35
59
LERH10 | 17 | 105
2 x @9 profondita controforo 5.5 prof. f 52 %\ 2x05.2 (passante)
LER10-2 (Angolo di rotazione: 180°)
LERC10-3 (Angolo di rotazione: 90°)
=240 (Ingresso cavo motore: Ingresso su lato sinistro) =~ 300 (Ingresso cavo motore: Esecuzione Base)
—=( |
N
2xM6x1.0x12
0
~ g
= o~
=} "
s g [
S 2 o= &I
= - 8| 2 |14
% é E; 043n8 (S0s0) V|i5tetdi azégqa;n:gnto manuale
= § % 04208 ( ocss) (Entrambi i lati)
i S § 218H8 (5%)
£ g 8 (passante) i 3l o T
§ ] o] E b ~
g 1l : === : af v ]
i —— © ol @ s
T m [} —
T 215H8 (+8.027) 65.8 N
241 83 2.1 76 o
92
L .
2 x M5 x 0.8 (Vite di regolazione)
6xM4x0.7x6 2
Al
< | A5
5 | of A ‘ . -
2z 8 6 & Dimensioni [(mm]
S S
S8 1 Modello | H1 | H2 | H3
€8 _ LER10 | 10 | 35| 9
| ° . ) LERH10| 17 | 105 16
O; |
158 S 2 x @9 profondita controforo 5.5 prof
Nota) Non applicabile al tipo a 180° (LERO10-2) Eo’ p -2 prot.
52 2 x 95.2 (passante)

ZSNC



Unita rotante elettrica Serie LE R

Dimensioni: Specifica rotazione continua (360°)
LERCI1003

Selezione
del modello

=240 (Ingresso cavo motore: Ingresso su lato sinistro) =300 (Ingresso cavo motore: Esecuzione Base)

20

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

=300 (Ingresso cavo sensore: Ingresso su lato sinistro) 2 |14 =~ 300 (Ingresso cavo sensore: Esecuzione Base)
~5
I ©
(o) >
S| % 043h8 (-8039 )
Ig Ea 0 Vite di azionamento manuale
g| o ‘I]l) 242h8 (0.030 ) (Entrambi i lati)
S _GCNJ S o18H8 ('0%) Indicazione posizione asse 0
@
'% 2 2 28 (passante) -
£ 3& © o S T
3 ? > ] © ©
N =i) o =t |
2 q : ~ o
g , " o2\ ¢ 2 o
3 ' N © @ I.IJ
T m N ° A -
215H8 (*0%%7) 10.5 65.8 §
2.1 83 2.1 11 76
% (I.Ii
0'0)
2 = -
2
6xM4x0.7x6 2 Ca
- A%, 4 e
2 x 99 profondita controforo 5.5
S
Ll
] Dimensioni -
\\&\ 2 x 5.2 (passante) [mm]
_ R Modello | H1 H2 H3
0 < LER10 10 35 | 48
LERH10 17 10.5 11.8 <L
o
52 O
Ll
|
J—
)
=
Q
ge
o O
DS
z L
S o
S =
ERS
(&)
<)
o
-~

10

O
g



Serie LER

Dimensioni

LERCI30C1 (Angolo di rotazione: 320°)

=250 Ingresso cavo motoe: Ingresso sulato i) ~ 250 (Inqresso cavo motore: Esecuzione Base)

zz==~
—

[T

2xM8x1.25x 16

i o
w0
ol
%
S
5 W 2|25
= IR 648 ( S
2 2 =Z|g 2 0086 Segno posizione iniziale
Z q:‘) §] % 063n8 (’g““BL +0.039
) = &= 032H8 (') Vite di azionamento manuale
= 2 57 017 (passante) (Entrambi i lati) © E
g g 3 ~ m—
2 g x !
2| N — ' N
s ! —— o Q o
5 Tl - =T E 8 g el
= — T
022H8 (+g.033) 882 N
2.4 107 |24 - 102 o
" 2 x 911 profondita controforo 6.5 prof.
_bf'b 6xM5x0.8x8
& D . -
R D 49 %, Dimensioni  [mm]
PO A Modello | H1 | H2
N [=]
%Q% - ) Z ° {% LER30 13 4.5
e
X ¢ %, LERH30 | 22 | 135
%
ot
V')
8 2 x 96.8 (passante)
E =
75 %
LERO30-2 (Angolo di rotazione: 180°)
LER30-3 (Angolo di rotazione: 90°)
= 230 Ingresso cavo motore: Ingresso sulto snsto) =250 (Ingresso cavo motore: Esecuzione Base)
——=( ]
N
2xM8x1.25x 16
i ©
w
«‘g
k=]
S
s . T, s o
g g £|3 064h8 (20) -
Z g =|2 263h8 (5, Vite di azionamento manuale
® s Ble 4(@' 032H8 ('3%) (Entrambi i lati) o
¥ £ g|= 217 (passante) © S| e I
5 TEerArTe] ¢ 2l e =
2 x
g] % N — ) | q e Tle
VIR =T E 8 S EECE
222H8 (‘$°®) v
24 “ 107 |24 102 s
127
5.5 2 x 911 profondita controforo
6xM5x0.8x8 2 x M6 x 1.0 (Vite di regolazione) Prof. 6.5
o . 14.5
i B 49 Dimensioni [mm]
g m_L T Modello | H1 | H2 | H3
=3 =2]
glel ™ LER30 13 | 45]125
5 LERH30| 22 [135[215
HE
Nota) Non applicabile alla specifica 180° (LERD30-2) 75 A4 \e 2 X 06.8 (passante)

1 ZSNC



Unita rotante elettrica Serie LE R

Dimensioni: Specifica rotazione continua (360°)

LERCI30

= 250 (Ingresso cavo motore:

Ingresso su lato sinistro)
.

=250 (Ingresso cavo motore: Esecuzione Base)

=
1)
co
Rt
0 =
9
¥ o
~
/#ﬂ@

20

=~ 250 (Ingresso cavo sensore:

Ingresso su lato sinistro)

=8

Lunghezza effettiva di precisione

Vite di azionamento manuale

(Entrambi i lati)

Indicazione posizione asse 0

L= |
2 25 ~ 250 (Ingresso cavo sensore: Esecuzione Base)
=
.g 064h8 (-(?.046 )
2 0
S 263h8 (-0.046 )
[}
NS 032H8 (*3%°)
=
§ § 217 (passante)
— a
I
F— #
| Tl ]
o22H8 (0°%)
24 107

6xM5x0.8x8

2 x 911 profondita controforo 6.5

66

2 x 6.8 (passante)
&

75

—F |

O
g

s ] -
= X
[aV} N
i sl T
g
[aV) o
S «
11 88.2
102
Dimensioni [mm]
Modello | H1 H2 H3
LER30 13 45 7.8
LERH30 | 22 | 135 | 16.8
12

gg
(0]
.9'8
N
o £
D —
[0]
U)-C

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

[



Serie LER

Dimensioni

LERO5000 (Angolo di rotazione: 320°)

= 240 (Ingresso cavo motore:

~ 230 (Ingresso cavo motore: Ingresso sulato sinistro) 2 30 Esecuzione Base)
z
£ + [}
2xM10x1.5x20 O
AL 076h8 (o) A
gl &% 07418 (Less) e Segno posizione iniziale
£ g 085H8 (o ) Vite di azionamento manuale o =
gl 3 220 (passante) (Entrambi i lati) - T
[ =
8 = N
2 % g T a
il gr
226H8 (5°*) 1142
- &Y}
127 3 5
133 ©
6xM6x1.0x10
2
& 57 B
©- e
v %
» K3
014 profondita controforo 8.5 < A
@
2 - . .
€ %, Dimensioni  [mm]
o Modello | H1 | H2
@
& 2 x 8.5 (passante) LERSO 16 5.5
% LERH50 | 26 | 155
90 2N
LERO50-2 (Angolo di rotazione: 180°)
H H . o
LERO50-3 (Angolo di rotazione: 90°) 240 ngessocavo e
= 230 (Ingresso cavo motore: Ingresso sulato sinistro) Esecuzione Base)
3 — |
2 =
; Q
2xM10x15x20 /] = |
3 B 2 T oo (-0010), o Vite di azionamento manuale
8| s|2 074h8 (S0is) (Entrambi i lati)
gl 58 | ] essHB(™) o
S| 5 220 (passante) S| e T
% ' = ||
I 1 [le)
5 JT 3l gy
- ]
' 226H8 ("5°°) N
3 127 3 133 o
152 2 x 914 profondita controforo 8.5
6xM6x1.0x10 6
2 x M8 x 1.25 (Vite di regolazione)
2 2 19 %,
n %) 57 >
= ?M i 2,
5ty 3 3 g \& Dimensioni [mm]
2| 8 . &, Modello [ H1 | H2 [ H3
H & LER50 | 16 | 55/ 155
E o
2 Campo Teser.; LERH50 | 26 | 155 | 255
= Cizip g
= 3 \\ ’acc,'o)
bl al t . . 0 | \&
Nota) Non applicabile al tipo a 180° (LER150-2) = 2 x 98.5 (passante)
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Unita rotante elettrica Serie LE R

Dimensioni: Specifica rotazione continua (360°)

LERC50

=230 (Ingresso cavo motore:
Ingresso su lato sinistro)

Tt~

= 240 (Ingresso cavo motore:
F Esecuzione Base)

~-._T ™

[

20

g 34 B
=~ 250 (Ingresso cavo sensore:

Ingresso su lato sinistro)

~ 250 (Ingresso cavo sensore:
Esecuzione Base)

©
=
- ;5':) cl\: 076h8 (-(?.046 )
- 074h8 (.00ss )
% N % 008 H (+0 039)
Sl o3 235H8 ("o’ I
2 <8 Vite di azionamento manuale - -
ol ©f Indicazione posizione asse 0
2l 59 20 (passante) (Entrambi i lati) £
s —° ™ I
£ I © I 7 | o 4z
;0;5 [— 8 ﬁ\ | T iy I
[} L 3\
. | al o
§ b sl T
.g, 1 _‘ [s\)
c 1 —1 ¢ 1 S
Q = Nl
— 1 m X « \ @ °
026H8 ('3 %) 142 142
3 127 3 14.5 133
S
&
%,
,;13 %
6x M6 x1.0x 10 6% 57 -
2 x @14 profondita z L q\o\
troforo 8.5 =] . f .
controforo @ Dimensioni [mm]
{ I} Modello [ H1 H2 | H3
= LER50 16 55 | 10.8
LERH50 | 26 155 | 20.8
&ﬂ\\ 7 ///&
\@\_/ 2 x 98.5 (passante)
N\ i AN
0 ‘ 8
[c¢]
90
14

O
g

gg
(0]
.9'8
N
o £
D —
[0]
U)-C

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

[
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Serie LER

Unita rotante elettrica/
Precauzioni specifiche del prodotto 1

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza e il Manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.

Scaricarlo dal nostro sito web http:/www.smcworld.com

|

Progettazione e selezione \

|

Montaggio

/A Attenzione

1. Se le condizioni operative implicano fluttuazioni del carico,

movimenti ascendenti/discendenti o cambi della resistenza
all'attrito, assicurarsi che le misure di sicurezza siano in
posizione onde evitare lesioni all'operatore o danni al sistema.
L'assenza di queste misure potrebbe accelerare la velocita di funzionamento
mettendo in pericolo il personale, i macchinari e gli altri impianti.

. Un guasto dell'alimentazione elettrica potrebbe portare al calo
della forza di spinta. Assicurarsi che le misure di sicurezza siano
in posizione onde evitare lesioni all'operatore e danni al sistema.
Quando il prodotto & usato per le operazioni di presa, la forza di presa
potrebbe diminuire a causa di un guasto elettrico, creando
potenzialmente una situazione pericolosa in cui il pezzo viene rilasciato.

/A Precauzione

1. Se la velocita d'esercizio & impostata su un valore

troppo elevato e il momento d'inerzia & troppo grande,
il prodotto potrebbe danneggiarsi.

Impostare le condizioni d'esercizio appropriate del prodotto in
accordo con la procedura di selezione del modello.

. Se si richiede una ripetibilita piu precisa dell'angolo di
rotazione, usare il prodotto con stopper esterno, con
ripetibilita di £0.01° (180° e 90° con regolazione di +2°)
o con arresto diretto del pezzo usando oggetto esterno
mediante operazione di spinta.

Durante la regolazione dell'angolo, I'angolo di rotazione impostato
inizialmente potrebbe cambiare.

. In caso di utilizzo dell'unita rotante elettrica con uno
stopper esterno, o mediante I'arresto diretto esterno del
carico, assicurarsi di utilizzare I'operazione di spinta.
Assicurarsi inoltre che il pezzo non subisca urti esterni durante I'operazione
di posizionamento o nel campo dell'operazione di posizionamento.

|

Montaggio

1

/A Attenzione

1. Non fa cadere o colpire l'unita rotante elettrica onde

evitare di graffiare o ammaccare le superfici di montaggio.
Anche una deformazione minima pud portare ad una minore
precisione e ad un difetto di funzionamento.

. Serrare le viti di montaggio del carico alla coppia prescritta.

Il serraggio a una coppia piu alta di quella specificata potrebbe causare un
malfunzionamento e il serraggio insufficiente potrebbe causare lo spostamento.

Montaggio del pezzo sull'unita rotante elettrica

Il carico va montato alla coppia indicata nella tabella seguente
avvitando il bullone nella filettatura femmina di montaggio. Se si
usano filettature lunghe, queste potrebbero interferire con il corpo
e causare malfunzionamenti.

Lunghezza
filettatura

6
8
10

Max. coppia di
serraggio [N-m]
1.4
3.0
5.0

Modello Vite

LERCI10
LERCI30
LERCI50

M4 x 0.7
M5 x 0.8
M6 x 1

. Per il montaggio dell'unita rotante elettrica, usare viti

dalla lunghezza adeguata e serrarle alla coppia
adeguata rispettando i limiti di coppia indicati.
Il serraggio delle viti ad una coppia pit alta di quella raccomandata potrebbe
causare un malfunzionamento, mentre il serraggio a una coppia piu bassa
pud causare lo spostamento della posizione di montaggio o, in condizioni
estreme, |'attuatore potrebbe staccarsi dalla sua posizione di montaggio.

5

~
Z

4.

5.

6.

SvVC

/A Attenzione

Montaggio con fori passanti

Montaggio corpo parte inferiore Montaggio corpo parte superiore

Modello Vite Max. coppia di serraggio [N-m]
LERCI10 M5 x 0.8 3.0
LERCI30 M6 x 1 5.0
LER[CI50 M8 x 1.25 12.0

Montaggio con fori filettati

Montaggio corpo parte inferiore

T
i
|

Viealls Vite Max. cqppia di Ma)_(. profondita di
serraggio [N-m] |avvitamento [mm]

LERCI10 M6 x 1 5.0 12

LERCI30 M8 x 1.25 12.0 16

LERCI50 M10x 1.5 25.0 20

La superficie di montaggio é dotata di fori e scanalature
per il posizionamento. Se necessario, usarli per il
posizionamento preciso dell'unita rotante elettrica.

Se é necessario azionare |'unita rotante elettrica quando
non é eccitata, usare le viti di azionamento manuale.
Quando il prodotto & azionato mediante le viti di azionamento manuale,
controllare la loro posizione sul prodotto e lasciare lo spazio necessario.
Non applicare una coppia eccessiva sulle viti di azionamento manuale che
potrebbe portare al danneggiamento e al malfunzionamento del prodotto.

E possibile modificare di +30° il sensore di prossimita
di 360° per il ritorno alla posizione di asse 0. Durante
la modifica della posizione del sensore di prossimita
per il ritorno alla posizione di asse 0, serrare le viti con
una coppia di serraggio di 0.6+0.1 [N-m].

Supporto del sensore L

Assieme sensore
di prossimita

L [mm] (Impostazione iniziale)
Modello Ingresso cavo: Base/Ingresso su lato sinistro
(Tra il lato terminale del supporto sensore e lestremita del sensore di prossimita)
LERCJ10-1 31/31
LERCI30-1 42/42
LERC50-1 51.5/51.5
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Serie LER

Unita rotante elettrica/
Precauzioni specifiche del prodotto 2

Leggere attentamente prima dell'uso. Consultare la retrocopertina per le Istruzioni di
sicurezza e il Manuale di funzionamento per le Precauzioni degli attuatori elettrici.

Scaricarlo dal nostro sito web http:/www.smcworld.com

|

Uso \

|

Manutenzione

/A Precauzione

1. Quando si usa una guida esterna, collegarla in modo tale

che non vengano applicati impatti né carichi su di essa.
Utilizzare un connettore a movimento libero (come un giunto di
accoppiamento).

2. Segnale in uscita INP

1) Operazione di posizionamento
Quando il prodotto rientra nel campo impostato tramite i dati di
movimentazione [In posizione], si accendera il segnale in uscita INP.
Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.
2) Operazione di spinta
Quando la forza effettiva supera [il valore [Livello di trigger]
(compresa la spinta durante I'operazione), si accendera il
segnale in uscita INP.
Il [Livello di trigger] deve essere impostato tra il 40% e la [Forza di spinta].
a) Per garantire la presa e l'arresto esterno mediante [Forza di
spinta], si raccomanda di impostare il [Livello di trigger] sullo
stesso valore della [Forza di spinta].
b) Se la [Forza di spinta] e il [Livello di trigger] sono impostati su
un valore inferiore al campo di impostazione, si accendera il
segnale in uscita INP dalla posizione di avvio della spinta.

. Quando il pezzo viene arrestato dall'attuatore rotante

elettrico con uno stopper esterno o direttamente da un
oggetto esterno, utilizzare I' “operazione di spinta”. Non
arrestare I'unita di traslazione con uno stopper esterno
0 un oggetto esterno durante I'uso all'interno del campo
della “modalita operazione di posizionamento”.

Se il prodotto €& utilizzato nella modalita operazione di
posizionamento, si potrebbe verificare un grippaggio o altri
problemi quando il prodotto/pezzo entra a contatto con lo stopper
esterno o l'oggetto esterno.

. Quando l'unita di traslazione é arrestata mediante la

modalita operazione di spinta (arresto/presa), impostare il
prodotto su una posizione di almeno 1° dal pezzo. (Questa
posizione corrisponde alla posizione di inizio spinta).
Se la posizione di inizio dell'operazione di spinta (arresto o presa)
€ impostata sulla stessa posizione di un arresto esterno, si
potrebbero verificare i seguenti allarmi e il funzionamento
potrebbe diventare instabile.
a. Si genera l'allarme ”Pos. fallita".
Non & possibile raggiungere la posizione di inizio
dell'operazione di spinta entro il tempo target.
b. Si genera I'allarme ”ALM di spinta".
Il prodotto viene respinto dalla posizione di inizio spinta dopo
aver cominciato a spingere.
c. Si genera l'allarme “Deviazione eccessiva”.
Si verifica uno spostamento oltre il valore indicato in
corrispondenza della posizione di avvio della spinta.

. Non si verifica nessun gioco quando il prodotto &

arrestato esternamente dall'operazione di spinta.
Per il ritorno alla posizione di asse 0O, la posizione di asse 0 &
impostata mediante l'operazione di spinta.

. Per il tipo con stopper esterno, é fornita, di serie, una

vite di regolazione dell'angolo.

I campo di regolazione dell'angolo di rotazione & +2°
dall'estremita della rotazione dell'angolo.

Se si supera il campo di regolazione dell'angolo, I'angolo di
rotazione potrebbe cambiare a causa della forza insufficiente dello
stopper esterno.

Una rivoluzione della vite di regolazione corrisponde
approssimativamente a 1° di giro.

. Durante il montaggio del prodotto, mantenere come

minimo un diametro di 40 mm per piegare il cavo.

~
Z

SvVC

/A Pericolo

1. Il cuscinetto ad alta precisione & assemblato premendolo

in posizione. Non é possibile smontarlo.

16

Selezione
del modello

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
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Controllore/Driver

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) I

Serie LECP6 Serie LEC-G

Modello a programmazione semplificata - --- Pag. 34 Pag. 40

Motore passo-passo (Servo/24VDC) Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LECP1 Serie LECPA

18

Selezione
del modello

|

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Precauzioni specifiche
del prodotto
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Controllore (Modello programmabile)
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Codici di ordinazione

APrecauzione
[Prodotti a norma CE]

LECPG6|P

La conformita EMC & stata provata
combinando l'attuatore elettrico della serie
LER e il controllore della serie LEC. La
normativa EMC dipende dalla

Codice attuatore

C€ N

configurazione del pannello di controllo del
cliente e dalla relazione con altre
apparecchiature elettriche e altri cablaggi.

ControllorI —Ir
e

Motore compatibil

Motore passo-passo

(Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni del cilindro)
Esempio: Inserire [LER10K-2] per LER10K-2L-R16N1

Per questo, non & possibile certificare la P
conformita EMC dei componenti di SMC
incorporati nelle apparecchiature del
cliente nelle condizioni effettive di

(Servo/24 VDC)

esercizio. Di conseguenza, € necessario
che cliente verifichi la conformita con la

Posizionamento (punti) ¢

» Lunghezza cavo I/0 [m]

*Opzione

Montaggio con viti

(6] 64 |

direttiva EMC del complesso di macchinari — Senza cavo D Nota) | Montaggio su guida DIN
e attrezzature. 1 15 . .
. . . Nota) La guida DIN non & compresa.
[Prodotti a norma UL] Tipo di I/O parallelo ¢ 3 3 ) Or(?inarla a parte P
Quando ¢ richiesta la conformita a UL, il N | NPN '
cilindro elettrico e il driver devono essere 5 5
usati con un'alimentazione classe 2 P | PNP
uL1310. * Se si & selezionato il modello con controllore al momento di ordinare la serie LE, non

c'e bisogno di ordinare questo controllore.

-

Il controllore & fornito come unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il cilindro siano compatibili.

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>
() Controllare il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro. Corrisponde a quello sulletichetta del controllore.
(2) Controllare che la la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP).

0

« Fare riferimento al manuale di istruzioni per I'utilizzo dei prodotti. Si prega di scaricare tramite il nostro sito. http://www.smcworld.com

Specifiche

Specifiche di base

Elemento

Specifiche

Motore compatibile

Motore passo-passo bifase a collegamento unipolare

Alimentazione elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione: 24 VDC 10% Assorbimento: 3 A (picco 5 A) Nota2)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]

Ingressi

11 (Fotoaccoppiato)

Uscite

13 (Fotoaccoppiato)

Codificatore compatibile

Fase A/B, ingresso ricevitore linea Risoluzione 800 p/r

Comunicazione seriale

RS485 (conforme con protocollo Modbus)

Memoria

EEPROM

Indicatore LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Meccanismo freno

Normalmente chiuso (n.c.) Nota 3)

Lunghezza cavo [m]

Cavo I/0: 5 max. Cavo attuatore: 20 max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo temperatura di esercizio [°C] 0a40

Campo umidita di esercizio [%] 90 max.
Campo temperatura di stoccaggio [°C] -10a 60
Campo umidita di stoccaggio [%RH] 90 max.

Resistenza
d'isolamento [MQ]

Tra sede (aletta di radiazione) e terminale SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (montaggio vite)
170 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non utilizzare un alimentatore con funzione di prevenzione "inrush current" per alimentare il controllore.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di cilindro. Per maggiori informazioni, consultare le specifiche dell'attuatore.
Nota 3) Applicabile a non-lock magnetizzazione.

19
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Montag_gio

Controllore (Modello programmabile)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC Serie LE CP 6

a) Montaggio con viti (LECP6J-[1)

(Installazione con due viti M4)

Direzione di montaggio ::> z

Direzione di montaggio :> *

Filo di terra

b) Montaggio su guida DIN (LECP61CID-[1)

(Installazione con guida DIN)

— 1

Filo di terra

Guida DIN

La guida DIN e bloccata.
Filo di

Agganciare il controllore sulla guida DIN e premere la

leva di sezione A in direzione della freccia per bloccarlo.

I~

7

Adattatore di montaggio guida DIN

. L
Guida DIN s 125 505
AXT100-DR-] (Pitch)
* Per [J, inserire un numero dalla linea "N.“ nella tabella sotto. &l B B P N N
Per le dimensioni di montaggio, andare a pagina 21. QY s i i i A A
o)
0
125
Dimensioni L [mm]
N. 1 2 3 4 5 6 7 8 g 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
DimensioneL| 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
No. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
DimensioneL| 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
Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-DO (con 2 viti di montaggio)
Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.
SMC 20

'\

Selezione
del modello
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Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
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Serie LECP6

Dimensioni
a) Montaggio con viti (LECP611-[])
(81.7)
24.5
66 per . 35
10 LED alimentazione elettrica montaggio 31
(verde) (ON: alimentazione accesajw30
LED alimentazione elettrica
(rosso) (ON: allarme acceso).
©
Connettore I/O parallelo CN5
Connettore 1/O seriale CN4
o —
Connettore codificatore CN3 0 iy
Connettore potenza motore CN2
Connettore di alimentazione CN1
©
T

b) Montaggio su guida DIN (LECP6L1C1D-[1)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
im
©
(91.7)

21

4.6
per montaggio corpo

Consultare pagina 20 per la dimensione L
e il codice della guida DNI.

35

150
132

173.2 (Durante rimozione guida DIN)
167.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

O
g



Controllore (Modello programmabile)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC Serie LE CP 6

Esempio di cablaggio 1

] Connettore di alimentazione elettrica: CN1

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECP6 (Contatto Phoenix FK-MC0.5/5-ST-2.5)

* La spina di alimentazione & un accessorio.

Connettore di alimentazione per LECP6

Selezione
del modello

Nome terminale Funzione Descrizione della funzione
. . Il terminale M24V/terminale C24V/terminale EMG/terminale BK RLS
ov Alimentazione comune (-) )
sSoOno comuni ().
M24V Alimentazione elettrica motore (+)| Questa & I'alimentazione elettrica del motore (+) fornita al controllore. ~
Cc24V Alimentazione elettrica controllo (+)| Questa & I'alimentazione elettrica del controllo (+) fornita al controllore. 8
EMG Arresto (+) Questo é l'ingresso (+) che rilascia l'arresto. z
BK RLS Rilascio freno (+) Questo ¢ l'ingresso (+) che rilascia il freno. %
3
. . . \o/ m
Esempio di cablaggio 2 2|
3 -
. * Quando si collega un PLC al connettore 1/O parallelo CN5, usare il cavo 1/0O (LEC-CN5-0J). 3
’ Connettore I/O para"elo' CNS = Cambiare il cabiqaggio a seconda del tipo di I?O parallelo (NPN o PNP). Eseg(uire il cablag)gio rispettando §
Schema elettrico quanto riportato nel seguente schema. 2
LECP6NCIC-0I (NPN) LECP6PLILI-C] (PNP) 2
24 VDC per 24 VDC per
CN5 segnale /0 - cNs | segnale I/O
COM+ | A1 {1— COM+ | A1 {1—
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | e
IN1 A4 — IN1 A4 k/—‘
IN2 A5 — IN2 A5 k;
IN3 A6 — IN3 A6 | ©
] o
IN4 A7 — IN4 A7 | T - — )
IN5 A8 — IN5 A8 |~ - — Ll
SETUP | A9 |[— SETUP | A9 |~ -l
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —1
DRIVE | Al1 — DRIVE | A11 — —1
RESET | A12 [— RESET | A12 — —1
SVON | A13 — SVON | A13 [ ~ (.?
ouTo | Bi ouTo | Bi (&)
ouT1 | B2 ouTi | B2 Carco Ll
ouT2 | B3 ouT2 | B3 -
ouUT3 | B4 ouT3 | B4
OouT4 | B5 ouT4 | B5
ouTs B6 Caricd ouTs B6
BUSY | B7 (—f{Caric—¢ BUSY | B7 E
AREA | B8 —{Caicd—9 AREA | B8 (&)
SETON | B9 (—{Caricd—¢ SETON | B9 w
INP B10 INP B10 -
SVRE | B11 SVRE | B11
«ESTOP | B12 «ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13 <
JE— |
Segnale di ingresso Segnale di uscita %
Nome Contenuto Nome Contenuto Ll
COM+ Collega I'alimentazione 24 V per il segnale di ingresso/uscita OUTO a OUT5 | Emette il n. di dati di movimentazione durante il funzionamento -
COM- Collega I'alimentazione 0 V per il segnale di ingresso/uscita BUSY Si attiva quando l'attuatore si muove
INO a IN5 No. di t_)it specif_icati Qei dati qi mc_)vimer_1tazione AREA Si aﬂiva‘ aII‘in.terno del campo Fﬁ impostazione uscita areg dati di m.ovimentazione
(input viene ordinato in combinazione di INO a 5). SETON Si attiva durante il ritorno alla posizione originale B
SETUP Istruzione per ritornare alla posizione originale INP Si a?tiva quando vieng raggiuntal Ig posizione o la forzal target %
HOLD Il funzionamento & temporaneamente sospeso. (Si accende al termine del posizionamento o della spinta). 8 %
DRIVE Istruzione di azionamento SVRE Si attiva quando il servo & acceso 23
RESET Reset allarme e interruzione del funzionamento *ESTOP Nota) Nessuna uscita quando & ordinato l'arresto EMG S s
SVON Istruzione di accensione servo *ALARM Nota) Nessuna uscita quando € generato un allarme % 3
Nota) Segnale del circuito a logica negativa (N.C.) §
(=

O
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Serie LECP6

Impostazione punti di posizionamento

1. Impostazione dati di movimentazione per il posizionamento

Durante questa impostazione, il cilindro si muove in avanti e si
arresta nella posizione target. Il seguente schema mostra gli
elementi di impostazione e l'operazione. Sotto sono indicati gli
elementi di impostazione e i valori impostati per questa operazione.

Velocita

’ Accelerazione ‘

’ Decelerazione

Velocita

Posizione

Uscita INP | ON

In posizione

OFF

[ON]

©: Da impostare.
O: Da regolare, se necessario.

Dati di movimentazione (posizionamento) —: Impostazione non richiesta.

2. Impostazione punti di posizionamento per la spinta

Il cilindro si sposta verso la posizione di inizio spinta e quando
la raggiunge, comincia a spingere con meno forza rispetto alla
forza impostata. Il seguente schema mostra gli elementi di
impostazione e l'operazione. Sotto sono indicati gli elementi di
impostazione e i valori impostati per questa operazione.

Velocita di spinta

Forza di spinta

Velocita

’Accelerazione ‘

’ Decelerazione ‘

Velocita

Forza

:

Posizione

=—!In posizione

Bassa tensione
di innesco

1

Dati di posizionamento (spinta)

Uscita INP | ON

OFF

[ON ]

©: Da impostare.
O: Da regolare, se necessario.

Necessita Elemento Descrizione Necessita Elemento Descrizione
Quando e richiesta la posizione assoluta, Quando é richiesta la posizione assoluta,
O | Metodo di movimento | impostare Absolute. Quando & richiesta la O | Metodo di movimento | impostare Absolute. Quando & richiesta la
posizione relativa, impostare Relative. posizione relativa, impostare Relative.
© | Velocita Velocita di trasferimento nella posizione © | Velocita Velocita di trasferimento nella posizione di inizio spinta
O | Posizione Posizione target O | Posizione Posizione di inizio spinta
Parametro che definisce la rapidita con cui il Parametro che definisce la rapidita con cui il
O | Accelerazione cilindro raggiunge la velocita impostata. Quanto O | Accelerazione cilindro raggiunge la velocita impostata. Quanto
pil elevato e il valore impostato tanto piu pitu elevato e il valore impostato tanto piu
rapidamente raggiunge la velocita impostata. rapidamente raggiunge la velocita impostata.
Parametro che definisce la rapidita con cui il cilindro Parametro che definisce la rapidita con cui il cilindro
O | Decelerazione raggiunge l'arresto completo. Quanto piti elevato € il O | Decelerazione raggiunge l'arresto completo. Quanto piu elevato & il
valore impostato, tanto pit velocemente si ferma. valore impostato, tanto piti velocemente si ferma.
Impostare 0.(Se sono impostati i valori da 1 a E definito il rapporto della forza di spinta.
© | Forza di spinta 100, il funzionamento passera all'operazione o Il campo di impostazione varia a seconda del
di spinta) © | Forza di spinta tino di ) )
. po di attuatore elettrico. Consultare il manuale
— | Bassatensione diinnesco | Impostazione non richiesta. dl funzionamanta per attuatore elettrico.
— | Velocita di spinta Impostazione non richiesta. Condizione che accende il segnale di
O | Forza di posizionamento Coppia max. durante I'operazione di posizionamento Bassa tensione uscita INP. Il segnale di uscita INP si
P (non ¢ richiesta una modifica specifica). O di innesco ! accende quando la forza generata supera
Condizione che accende il seanale di il valore. Il livello di trigger deve essere pari
O | Area 1, Area 2 . 9 o inferiore alla forza di spinta.
uscita AREA.
Condizione che accende il segnale di Velocita di spinta durante la spinta.
uscita INP. Quando il cilindro entra nel Quando la velocita & elevata, il cilindro
campo di [in posizione], si accende il elettrico e i pezzi di lavorazione possono
O | In posizione segnale di uscita INP. (Non & necessario O | Velocita di spinta Qanneggiarsi a causa deII'injpfatto cont_ro il
P cambiarlo rispetto al valore iniziale). Se & finecorsa. Questo valore di impostazione
necessario emettere il Segna|e di arrivo deve essere inferiore. Consultare il manuale
prima del termine dell'operazione, di funzionamento dell'attuatore elettrico.
accrescere il valore. S Coppia max. durante I'operazione di posizionamento
O | Forza di posizionamento N " e
(non e richiesta una modifica specifica).
O | Area 1, Area 2 Condizione che accende il segnale di uscita
’ AREA.
Distanza di trasferimento durante la spinta. Se la
distanza percorsa supera il valore impostato, si
O | In posizione arresta anche se non € in fase di spinta. Nel
caso in cui su superi la distanza di trasferimento,
il segnale di uscita INP non si accendera.
23
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Controllore (Modello programmabile)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC Serie LE CP 6

Funzionamento segnali

Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica 24v
J— | oV
ON
SVON OFF
Ingresso
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Uscita
INP L
n
n
"
*ALARM H‘
' P
*ESTOP Y
— : I‘
HEY
b
1
Velocita $— 0 mm/s
vy
1
Ritorno all'origine E \
H

1 . .. . I} ", - "
! Se il cilindro si trova all'interno del campo "in posizione" del
i parametro base, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.

iScansione n. dati i
Operazione di posizionamento ;9 movimentazione ;

]
]
1
e —yay—y—.

ON
N [ 1| OFF
Ingresso ! Elm|53|'one n. dfatl :
pRIVE __mee]idmaimentazione ) -
ouT ON
=N OFF
Uscita BUSY *
INP A
8
i
Velocita i 0 mm/s
Operazione di posizionamento @ |
1 1

Se il cilindro si trova all'interno del campo "in posizione" dei dati di
movimentazione, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.
_______________________________________________________
+ "OUT" viene emesso quando "DRIVE" passa da ON a OFF.
(Quando si applica I'alimentazione elettrica, "DRIVE® o0 "TRESET" si accende
oppure "+*ESTOP* si spegne, tutte le emissioni "OUT* si spengono).

HOLD
Ingresso | HOLD | I
Uscita BUSY
Velocita { Puntod

HOLD durante il funzionamento

)
i
{partenza 1
i
i

* Quanto il cilindro si trova nel campo di posizionamento durante |'operazione
di spinta, non si ferma anche se viene emesso il segnale HOLD.

O

0 mm/s

SvVC

i Scansione n. dati
| di movimentazione
)

ON
IN — L i T A OFF
Ingresso 15ms  Emissione n. dati 1}
DRIVE QMo 1 i movimentazione } :
’
had
out ON
. OFF
Uscita BUSY .
INP [
1"
Al
1L
P
1 1
S,
Velocita — 0 mm/s
Operazione di spinta .' |
Y [ .
E Se la forza di spinta in corso supera il "livello di soglia“ i
i dei dati di movimentazione, si accendera il segnale INP. |
Reset 'Reset allarme |
[ ON
| RESET
ngresso _I OFF
i
Uscita N
*ALARM ©
OFF

i E possibile identificare il gruppo dell'allarme attraverso la
E combinazione dei segnali OUT quando si genera l'allarme.

= "«ALARM" e "*ESTOP“ vengono espressi come circuito a logica negativa.
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Serie LECP6

Opzioni: Cavo di collegamento

[Cavo Robotic per motore passo-passo (servo/24 VDC) cavo standard]

LE-CP- _I___| LE-CP-élLunghezza cavo:1.5m,3m,5m Lato controllore _

(N. terminale) Connettore C ~ (14.2)
1 -Ei > Lato attuatore & [ < (N.terminale)
Lunghezza cavo (L) [m] st 6 (185 o ‘ 8 — z A E|| B1
1 1.5 fon = ! ]
1 llill 2 = N @ A6 FiB6
3 3 5B g Connettore A =
5 5 — (30.7) L 11) (14.7)
(10) :
8 8*
A 10" LE-CP-82/Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
. . s L 1
B 15 (* Realizzato su richiesta) ato controfore
Cc 20" (N. terminale) Connettore C  (14.2)
182 Lato attuat 2 g -
* Realizzato su richiesta 5 'EJ 6 Lo atualore 3 E (N. terminale)
(cavo Robotic solo) (135) IT . ‘ A1l - B1
' = ! B S ;i
14872 B VA — A6 B6
Modello cavo e %Eh @ o .
" e ~ 14.7
Cavo Robotico 1516 Connettore A s L Connettore D (14.7)
_ ot (10) (30.7) (11)
(cavo flessibile)
- N. terminal N. terminal
S Cavo standard Cirouto | o erRnae Colore cavo Conﬁ;rglc:}ae %
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Blu 4
N. terminal
___Schermo__ Colore cavo | oo Petiore
Vce B-4 AN X Marrone 12
GND A4 — XAXXX — Nero 13
A B-5 T t T + Rosso 7
A A5 — XXXX — Nero 6
B B-6 + + Arancione 9
B B 000 nclo 2
************* P — 3
[Cavo Robotico con freno e sensore per motore passo-passo (servo/24 VDC) cavo standard]
1
LE-CP-|1|-B —| | LE-CP-3/Lunghezza cavo: 1.5m,3m, 5 m
T Lato attuatore Lato controllore
Lunghezza cavo (|_) [m] (N. terminale) Connettore A Eg Connettore G (14.2) (N. terminale)
ST T = =~ AIFTR-B1
1 15 = gl « T T G
3 3 = °@s5 =rl L. AB-tt_ il B6
1m0 E\T il T 7 I — A1 B1
5 5 . i o e 1 T a3 B3
8 8+ ‘£30_7) Connettore B 3 L (11) (14.7)
8B . . .
B 15+ LE-CP- x¢ /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (+ Realizzato su richiesta)
* Lato controllore
C 20 Lato attuatore —~ © _—
* Realizzato su richiesta (N. terminale) Comnettore A Q| 2 Connettore G (14.2) (N. terminale)
(cavo Robotic solo) = = 7?———1 ‘9/ ;’ ‘ A1 =B
c 56 EI 0 L. A6 IELI B6
on freno e sensore ®  — Al B1
> | § [
st ] —r— A3 B3
Connettore B ‘g
Modello cavo & 1(30.7) = L (14.7)
Cavo Robotico o N. terminale N. terminale
- (cavo flexible) i connettore A Cellm e connettore C
A B-1 Marrone 2
S Cavo standard A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/~ A-3 Blu 4
N. terminall
___Schermo_____ Colore cavo | oo ctiore b
Vce B-4 AN a Marrone 12
GND A4 — XXX — Nero 13
A B-5 + + Rosso 7
A A5 i ;‘ XXXX i ; Nero 6
B B-6 t T Arancione 9
B B 000 2nclo B
—_— T T T T T T T T T e — 3
- N. terminale
Circuito connettore B
Bloccaggio (+) B-1 Rosso 4
Bloccaggio (=) A-1 >OOO< Nero 5
Sensore (+)Nota) B-3 Marrone 1
Nota) Non viene usato per la serie LE. [Sensore (-)Nota) A-3 XXX Blu 2
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Controllore (Modello programmabile)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC Serie LE CP 6

Opzioni: I/0

LEC-CN5-

Lunghezza cavo (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

# Misura conduttore: AWG28

Lato controllore Lato PLC
~ (N. terminale)
g Al B1 A1
B :
= A13
g | I ——— ;
(14.4) \ B13  B13 A13
N. pin Colore it Colore N. pin Colore T Colore
connettore cavo punto connettore cavo punto
Al Marrone chiaro | m Nero B1 Giallo L Rosso
A2 Marrone chiaro | ® Rosso B2 Verde chiaro| m B Nero
A3 Giallo u Nero B3 Verde chiaro| m B Rosso
A4 Giallo u Rosso B4 Grigio L Nero
A5 Verde chiaro| B Nero B5 Grigio LI Rosso
A6 Verde chiaro| W Rosso B6 Bianco N Nero
A7 Grigio u Nero B7 Bianco L Rosso
A8 Grigio u Rosso B8 Marrone chiaro| M M B | Nero
A9 Bianco u Nero B9 Marrone chiaro | B B B | Rosso
A10 Bianco u Rosso B10 Giallo mmE| Nero
A1l Marrone chiaro | W Nero B11 Giallo H B B | Rosso
A12 Marrone chiaro | B H Rosso B12 Verde chiaro| m B B | Nero
A13 Giallo LI Nero B13 Verde chiaro| m B B | Rosso
— Schermo
SMC 26
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 compatibile)

Software controllore/LEC-W2

Codici di ordinazione

LEC-W2

(D Software di impostazione |
del controllore Software controllore

@ Cavo di

l comunicazione (3m) (3 Cavo USB

Controllore/Driver compatibile

(A-mini B type)
s EEr——m =] >

(Disponibile in giapponese e in inglese).

Contenuto

4~ (D Software controllore (CD-ROM)
PC (2) Cavo di comunicazione
(3) Cavo USB (Cavo tra il PC e I'unita di conversione)

Controllore motore passo-passo (Servo/24 VDC) Serie LECP6
Driver motore passo-passo (Comando a treno di impulsi) serie LECPA

Requisiti hardware

Macchina compatibile con IBM PC/AT

oS Windows®XP (32 bit),
Windows®7 (32 bit e 64 bit).

Interfaccia

comunicazione Porta USB 1.1 0 USB 2.0

Display XGA (1024 x 768) min.

* Windows® e Windows®7 sono marchi registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.
= Visitare il sito web di SMC per I'aggiornamento della versione: http://www.smcworld.com

Esempio di schermata

Esempio di schermata "Easy mode"

u.._m.‘

Stop Dt
Mo. | Wave N | Spee | Pacilion |Pushingf Pushingse In sos -
/s - z H =

0| Abzolule L] b0 L} L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 1.00
Z | Abzolule [Ll) 20.00 1.00
3 Absolute 00 30.00 1.00
4| Abzolule wo 40.00
§ Absolute 00 50.00
E|ahznlute E) B0
7| Absolute a0 70.00
£ Absolute 4 an.00
¥ Abzolule a0 0.00

1.00
1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distare Mo

Ready 100.00 ~- 300.00

M Eazy Mode ElEE
Filedf) Edit Comm Jetting
o Tast RINOMIG | Stop
Ge =1 eda Ser | EMREE
Step Ha Prsition Spond Foecn
He 0 050 mm B0 mmfe 30 %

r:::mn \swee | susy | e | seron hb;‘_w’ - Test DRY

M o s

Facilita di utilizzo e semplicita delle impostazioni
@ Consente di impostare e visualizzare i dati di movimentazione

del cilindro quali la posizione, la velocita, la forza, ecc.

@ E possibile eseguire sulla stessa pagina limpostazione
dei dati di movimentazione e il test della trasmissione.
® Puo essere usato per il movimento manuale e il

movimento a velocita costante.

27

Esempio di schermata "Normal mode"

Impostazione standard

@ E possibile impostare nel dettaglio i dati di movimentazione.

@ E possibile monitorare i segnali e lo stato del terminale.

@ E possibile impostare i parametri.

@ E possibile eseguire il movimento manuale e il movimento a velocita costante, il
ritorno alla posizione di 0 asse e verificare il funzionamento corretto dei segnali I/O.

% S\VC



Serie LEC

Interruttore di abilitazione
(opzione)

~= AARNERRRRRRARARAN

Codici di ordinazione

C€ N
Terminale di programmazione/LEC-T1

Pulsante di emergenza

LEC-T1-3|E

Terminale di programmazionel

Lunghezza cavo [m]

G

(3] 3 |

Linguase
J |Giapponese
E | Inglese

lInterruttore di abilitazione

— | Assente

S | Dotato di interruttore di abilitazione

* Interruttore interbloccato per funzione
prova movimento manuale

¢ Pulsante di emergenza

@ Pulsante di emergenza

x E possibile selezionare la
lingua inglese o giapponese.

Specifiche
Elemento Descrizione
Interruttore Pulsante di emergenza, interruttore di abilitazione (opzione)
Lunghezza cavo 3
Grado di protezione IP64 (eccetto connettore)
Campo temperatura di esercizio [°C] 5a50

Campo umidita di esercizio [%RH]

90 max. (senza condensazione)

Selezione
del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

’[

LECP6

Peso [g] 350 (eccetto cavo)
[Prodotti a norma CE]
La conformita EMC del Terminale di programmazione € stata provata solo con il controllore LECP6 e il (O]
cilindro applicabile. 6
[Prodotti a norma UL] Ll
Quando é richiesta la conformita a UL, il cilindro elettrico e il driver devono essere usati con -l
" Easy mode" un'alimentazione classe 2 UL1310.
Schema operazioni menu
i izi < - -
Funzione Descrizione Menu Dati a
Dati di movimentazione | Impostazione dati di movimentazione Dati N. dati di movimentazione 8
Jog (manuale) « Movimento manuale 5)|splay | Iril?pc?s'tamoneI d|'3u$ elementllseleglonaél so:to ' -
« Ritorno a 0 asse Tc;git(manua e) (Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione)
— — Impostazione TB Visualizzazione n. passo <
. * V!sual!zzaz!one asseen da d} mowmentgmone Visualizzazione di due elementi selezionati sotto o
Display + Viisualizzazione di due elementi selezionati da (Posizione, velocita, forza) O
posizione, velocita, forza. [T
* Visualizzazione allarme attivo Jog (manuale) -
Allarme i
* Reset allarme — Ritorno a 0 asse
* Ricollegamento asse Movimento manuale S
* Impostazione modo semplice/normale <
: ) e . Test S
Impostazione TB | Impostazione dei dati di movimentazione 0 - 1 S o
e selezione dellelemento per funzione di perazione 1 passo 23
i i = O
monitoraggio Allarme £g
—— Visualizzazione allarme attivo 8
Reset allarme 3
L

O
g

Impostazione TB

Ricollegamento asse
Semplice/normale
Elemento impostato
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"Normal mode"

Terminale di programmazione Serie LEC

Schema operazioni menu

» Caricamento controllore Carica i
dati salvati nella teaching box sul
controllore in uso per la
comunicazione.

* Cancellazione dati salvati.

¢ Protezione file (Ver. 2.#x

Impostazione TB

* Impostazione display (modo
semplice/normale)

* Impostazione lingua
(giapponese/inglese)

* Impostazione retroilluminazione

 Impostazione contrasto LCD

* Impostazione suono bip

* Max. asse di collegamento

» Unita di distanza (mm/pollici)

Ricollegamento

¢ Ricollegamento asse

Funzione Descrizione Menu Dati di movimentazione
Dati di movimentazione | » Impostazione dati di movimentazione Dati di movimentazione N. dati di movimentazione
; ; Parametro MOD movimento
Parametro * Impostazione parametri Display Velocita
* Movimento manuale/movimento Test Posizione
a velocita costante ALM Accelerazione
¢ Ritorno a 0 asse File Decelerazione
* Prova di collaudo (specificare un Impostazione TB Forza di spinta
Test massimo di 5 dadi di Ricollegamento Bassa tensione di innesco
movimentazione e azionare). Velocita di spinta
* Uscita forzata Forza di posizionamento
* Uscita forzata (uscita segnale Area 1,2
forzata uscita terminale forzata) In posizione
* Display azionamento Parametro Impostazione base |
* Display segnale di uscita — Base
Display * Display segnale di ingresso ORIG Impostazione ORIG |
* Display terminale di uscita
* Display terminale di ingresso Monitor Display DRV
* Visualizzazione allarme attivo Azionamento Posizione, velocita, coppia
ALM (reset allarme) || Segnale di uscita N. di passo
¢ Visualizzazione registro allarme Segnale di ingresso N. ultimo passo
: . e Terminale di uscita
Teminled gresso| | BB ool d e
controllore in uso per la Test —{ Display segnale di ingresso |
comunicazione (€ possibile
salvare 4 file con un insieme di J(.)G/ MOVE —{ Display terminale di uscita|
dati di movimentazione e | Eltornodg OIIIRIG& - - —
File parametri definiti in un file unico). Urscc’:\i/; fé)l?zoatiu ° _{ Display terminale di |ngresso|

ALM ALM attivo
— Stato Visualizzazione allarme attivo
Registro ALM Reset allarme
File Visualizzazione registro ALM
— Salvataggio dati Visualizzazione ingresso registro

Caricamento su controllore
Eliminazione file
Protezione file (Ver. 2.#)

Impostazione TB

Semplice/normale
Lingua
Retroilluminazione
— Contrasto LCD

Bip

Max. asse di collegamento
Password

Unita di distanza

— Ricollegamento

Dimensioni
4 102 34.5
N. Descrizione Funzione
@\ 1 | Display A cristalli liquidi (con retroilluminazione)
| 2 | Anello Un anello per agganciare il Terminale di programmazione
= 3 | pulsante di Blocca e arresta il funzionamento quando questo interruttore viene premuto.
@ ®@ ( @\% ulsante di emergenza | , bloccaggio viene rilasciato quando viene girato a destra.
3 @@ =~ 4 | Protezione interruttore di arresto | Una protezione per l'interruttore di arresto
& 1 .é (3) Interruttore di Previene la messa in funzione indesiderata (funzionamento
HD®) 5 N, . inatteso) della funzione di prova movimento manuale. Non
1 abilitazione (opzione) L . o )
sono coperte altre funzioni quali la modifica dati.
6 | Interruttore a chiave | Interruttore per ogni ingresso
7 | Cavo Lunghezza: 3 metri
s . 8 | Connettore Un connettore collegato al CN4 del controllore

29
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Unita gateway

Serie LEC-

Codici di ordinazione

T\ us

a conformita EMC & stata provata
combinando l'attuatore elettrico della

Protocolli bus di campo applicabili e

P ' . _
”,%Mrgg;lg;'one et d LEC-G

M.|12

Montaggio

Montaggio a vite

serie LER e il controllore della serie MJ2 CC-Link Ver. 2.0
LE. La normativa EMC dipende dalla DN1 DeviceNet™
configurazione del pannello di PR1 PROFIBUS DP
controllo del cliente e dalla relazione EN1 EtherNet/IP™

D Nota)

Montaggio su guida DIN

con altre apparecchiature elettriche e
altri cablaggi. Per questo, non &
possibile certificare la conformita

esercizio. Di conseguenza, &

EMC dei componenti di SMC
incorporati nelle apparecchiature del L E C
cliente nelle condizioni effettive di Cav

Nota) Guida DIN non compresa.

Ordinarla a parte.

-CG

1]-|L

UL, il cilindro elettrico e il driver
devono  essere  usati  con

necessario che cliente verifichi la Tipo di cavo.—‘ l
conformita con !a direttiva.EM.C del 1 [ Cavo di comunicazione Lunghezza cavo
complesso  di  macchinari e ) Cavo tra derivazioni K 03m
attrezzature.

[Prodotti a norma UL] L 05m
Quando & richiesta la conformita a 1 1m

un'alimentazione classe 2 UL1310. .l;_ .. jone LEC - CGD .‘ .
Connettore di derivazioneI -

-

L J
-
\

{

Cavo di

comunicazione

o

'J:
=

- CTNE T

[

Cavo tra "

Ay LEC - CGR derivazioni
Specifiche
Modello LEC-GMJ20] LEC-GDN10C LEC-GPR10 LEC-GEN1O
Sisterna annlicabile Bus di campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
i Versione Nota 1) Versione 2,0 Versione 2.0 V1 Versione 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocita di trasmissione [bps] | 20 K/625K2.5M 125 k/250 k/500 k| 93.75 k/187.5 k/500 k/ 10 M/100 M
/5 M/10 M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
File di configurazione Nota2) - File EDS File GSD File EDS
Specifiche di 4 stazioni | Ingresso 896 punti
comunicazione . . occupate 108 parole | Ingresso 200 byte (186 usato)|  Ingresso 57 parole Ingresso 256 byte
A 1 - . ’
rea di occupazione /O (Impostazione| Uscita 896 punti | Uscita 182 byte (182 usato) Uscita 57 parole Uscita 256 byte
8 volte) 108 parole
Alimentazione peﬂ Tensione d'alimentazione [V] — 11a25VDC — —
comunicazione | Assortimento nterno [mA] — 100 — —

Specifiche connettore di comunicazione | Connettore (accessorio)

Connettore (accessorio)

sub-D

RJ45

Resistenza di terminazione Non compreso Non compreso Non compreso Non compreso
Tensione d'alimentazione [V] 24 VDC +10%
) Non collegato al terminale di programmazione 200
Assorbimento [mA] Collegato al terminale di programmazione 300
Terminale di uscita EMG 30VDC 1A

Controllori applicabili

Serie LECPS6, Serie LECA6

Specifiche del

- — Nowd)
controllore Velocita di trasmissione [bps]

115.2 k/230.4 k

Max. numero di controllori collegabiliNo24)

12

8 Nota 5)

5 I

12

Accessori Connettore di alimentazione, connettore di comunicazione

Connettore di alimentazione

Temperatura d'esercizio [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Temperatura d'esercizio [°C]

—-10 a 60 (senza condensazione)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Tipo con montaggio a vite

200

Peso [g]

Tipo con montaggio su guida DIN

220

Nota 1) Tenere conto che questa versione & soggetta a modifiche.

Nota 2) E possibile scaricare tutti i file dal sito web di SMC: http://www.smcworld.com
Nota 3) In caso di utilizzo di un terminale di programmazione (LEC-T1-0J), impostare la velocita di trasmissione su 115.2 kbps.

Nota 4) Il tempo di risposta della comunicazione per 1 controllore & di 30

ms circa.

Consultare “Linee guida sul tempo di risposta della comunicazione” per i tempi di risposta in caso di diversi controllori collegati.

Nota 5) Per l'inserimento dei punti di posizionamento, sono collegabili 12

controllori.

Nota 6) Quando é richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con un'alimentazione classe 2 UL1310.

ZSNC
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Unita Gateway Serie LE C'G

Linee guida sul tempo di risposta della comunicazione

Il tempo di risposta tra I'unita gateway e i controllori dipende dal numero di controllori collegati sull'unita gateway.

Per il tempo di risposta, consultare il grafico sotto.

400

350

Tempo di risposta [ms]

'/u’

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Numero di controllori collegabili (unita)

11

12

Dimensioni

# In questo grafico sono mostrati i tempi di ritardo tra I'unita gateway
e i controllori.
Il tempo di ritardo della rete in bus di campo non & compreso.

Montaggio a vite (LEC-GI10)

Protocollo bus di campo applicabile: Ver. CC-Link 2,0

(85) (35
82 945 | 31
Per montaggio corpo

et

170
152.2

161

‘ 18.2
45

Per montaggio corpo

Protocollo bus di campo applicabile: PROFIBUS DP

(87.9) (35)

82 @45 [T s
Per montaggio corpo

1
e

161

Tl
170
152.2

‘{ 18.2
4,5

Per montaggio corpo

Protocollo bus di campo applicabile: DeviceNet™

(85) (35)

82 045 31
Per montaggio corpo

1
e

170
152.2

161

! 18.2
4,5

Selezione
del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

%

LECP6

Per montaggio corpo

Protocollo bus di campo applicabile: EtherNet/IP™

85 (35)

82 45 [t
Per montaggio corpo

1
—

7

o

:

1 18.2
4,5

161

170
152.2

LEC-G

LECP1

LECPA

del prodotto

Per montaggio corpo

B Marchio registrato DeviceNet™ & un marchio registrato di ODVA. EtherNet/IP™ & un marchio registrato di ODVA.
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Serie LEC-G

Dimensioni

Montaggio su guida DIN (LEC-GZICID)

Protocollo bus di campo applicabile: Ver. CC-Link 2,0

(85)
82
ol
N
H <t
(o)
L
e
i
it
"
9) *

* Montabile su guida DIN (35 mm)

(35)

31

193.2 (Durante rimozione guida DIN)
187.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

170
152,2

Protocollo bus di campo applicabile: PROFIBUS DP

Protocollo bus di campo applicabile: DeviceNet™

(35)
31

(85)
82
1
L
I Z|
[m]
Q| ©
A < S
© 3
(o]
[0
c
b S
e N
; 2
18l £
3 [0}
3 2
g
>
=]
a
[s2]
1 2
@) *

187.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

170
152,2

Toone])

% Vo Bolla  BW

[

.

£
"
u
g &

* Montabile su guida DIN (35 mm)

Protocollo bus di campo applicabile: EtherNet/IP™

(87,9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
‘1 o 1
E = Z =l Z|
5 S 5 S
ol o 8 ol o 8
q <5 3|3 = < 3| 5
© 3| O © 3| O
9 o 2 o
ol o g
£ B é g R % © i é g 8 %
| h ol g 7|~ - h ol g - -
= 18| Els 18 E =2
it o2 Y ol 2
§ & 5 &
g g 38
o @ o @
(98) b ‘ srad (95) # o
* Montabile su guida DIN (35 mm) * Montabile su guida DIN (35 mm)
Guida DIN L
AXT100-DR- 75 12.5 (Passo) 5,25
« Per O, inserire un numero dalla linea “N.” nella tabella sotto. PR
Per le dimensioni di montaggio, consultare le dimensioni indicate sopra. 8|8l - [ceRerResResResResRasRasNes!
o)
125 |
Dimensione L [mm]
N. 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 Bil 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310,5| 323 | 3355 | 348 | 360,5| 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5 | 473 | 4855 | 498 | 510,5

B Marchio registrato DeviceNet™ & un marchio registrato di ODVA. EtherNet/IP™ & un marchio registrato di ODVA.
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Controllore a programmazione semplificata

C€ N

Serie LECP1

Codici di ordinazione

LECP1|P|1] |-[LER10K-2

lCodice cilindro

Controllore—f l .
Opzione
Motore compatibile — | Montaggio con viti
| P_[Motore passo-passo (Servo/24 VDC)| D Nota) | Montaggio guida DIN

(Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni del cilindro)
Esempio: Inserire [LER10K-2] perLER10K-2L-R11N1

Nota) Guida DIN non compresa.

Numero punti di posizionamento Ordinarla a parte.

[ 1 [14 (senza programmazione)| & Lunghezza cavo /0 [m]
= Senza cavo
Tipo di I/O paralleloe 1 15
N NPN 3 3
P| PNP 5 5

+* Quando si seleziona il tipo con controllore, al
momento di ordinare la serie LE, non c'é
bisogno di ordinare questo controllore.

/A\Precauzione

[Prodotti a norma CE]

a conformita EMC & stata provata combinando I'attuatore elettrico della serie LER e il controllore della serie LEC.
La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del cliente e dalla relazione con altre
apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non & possibile certificare la conformita EMC dei componenti
di SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, e
necessario che cliente verifichi la conformita con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature.
[Prodotti a norma UL]

Quando & richiesta la conformita a UL, il cilindro elettrico e il driver devono essere usati con

Il controllore & fornito come
unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il
cilindro siano compatibili.

x Consultare il manuale di funzionamento per
usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro

un'alimentazione classe 2 UL1310.

sito web http://www.smcworld.com

Specifiche

Caratteristiche basilari

Elemento

LECP1

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Alimentazione
elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione: 24 VDC +10%, Assorbimento max.: 3A (picco 5A) Nota2)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]

Ingressi

6 (Fotoaccoppiato)

Uscite

6 (Fotoaccoppiato)

Punti d'arresto

14 punti (numero posizione da 1 a 14(E))

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)

Memoria

EEPROM

LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Display LED a 7 segmenti Nota3)

Display a 1 cifra, 7 segmenti (rosso) Le cifre sono espresse in esadecimale (da “10” a “15” in numero decimale sono espresse come “A” a “F”)

Meccanismo freno

Normalmente chiuso (n.c.) Nota4)

Lunghezza cavo [m]

Cavo I/0: 5 max. Cavo attuatore: 20 max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Temperatura d'esercizio [°C] 15 a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max.
Temperatura d'esercizio [°C] 15a 60
Campo umidita di stoccaggio [%UR] 90 max.

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra sede (aletta di radiazione) e terminale SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

130 (montaggio vite) 150 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non utilizzare un alimentatore con funzione di prevenzione “inrush current” per alimentare il controllore. Quando € richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con un'alimentazione classe 2 UL1310.

Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per ulteriori dettagli, consultare il manuale del relativo attuatore.

Nota 3) “10” a “15” in numero decimale sono visualizzati come segue nel LED a 7 segmenti.

Visualizzazione decimale
Visualizzazione esadecimale

A blcdlEF
10 11 12 13 14 15

A b c d E F

Nota 4) Applicabile al meccanismo freno non magnetizzante.

SvVC
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Selezione
del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

%

LECP6

LEC-G

LECP1

LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto
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Serie LECP1

Dettagli del controllore

Monta@io

N. Display Descrizione Dettagli
® PWR |LED di alimentazione Alimentazione elettrica ON/servo ON  :Verde si accende
/@ Alimentazione elettrica ON/servo OFF  :Verde intermittente
@ ALM LED allarme Con allarme Rosso si accende
Impostazione parametri : Rosso intermittente
©) _ Copertura Modifica e protezione del modo SW (chiudere il coperchio
P dopo la modifica di SW)
/@ @ _ FG Telaio (serrare la vite con il dado per il montaggio del
controllore. Collegare il cavo di terra).
® — Interruttore modo | Cambiare il modo tra manuale e automatico.
® — LED a 7 segmenti | Posizione d'arresto, il valore impostato da (8) € i dati dell'allarme vengono visualizzati.
@ SET |[Tasto di impostazione| Decidere le impostazioni o il funzionamento del drive in modo manuale.
— Selettore della posizione| Assegnare la posizione al drive (da 1 a 14) e la posizione di origine (15).
@ MANUAL Tasto manuale avanti | Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi avanti
Tasto manuale indietro | Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi indietro.
a SPEED Interruttore velocita avanti| Sono disponibili 16 velocita avanti.
@ Interruttore velocita indietro | Sono disponibili 16 velocita indietro.
@3 ACCEL Interruttore accelerazione avanti | Sono disponibili 16 passi di accelerazione avanti.
Interruttore accelerazione indietro| Sono disponibili 16 passi di accelerazione indietro
@5 CN1 Connettore di alimentazione | Collegare il cavo di alimentazione.
CN2 Connettore motore | Collegare il connettore del motore.
9
/@ a CN3 Connettore encoder | Collegare il connettore dell'encoder.
CN4 Connettore I/O Collegare il cavo I/O.

Montaggio del controllore mostrato sotto.
1. Vite di montaggio (LECP1L1[I-[])

(Installazione con due viti M4)

Filo di terra

Direzione di montaggio :>

Direzione di montaggio :>H

2. Messa a terra
Serrare la vite con il dado per il montaggio del cavo
di terra come indicato sotto.

Vite M4
Cavo con terminale a presa

Rondella dentata di bloccaggio

I

Controllore

Nota) Quando si usa una taglia pari o superiore a 25 della serie LEY, lo spazio tra i controllori deve essere pari o superiore a 10 mm.

/A Precauzione

Taglia
Larghezza estremita L :2.0 a 2.4 [mm]
Spessore estremita W :2.0 a 0.6 [mm]

W]

e Viti M4, cavo con terminale di fissaggio e rondella dentata di bloccaggio non compresi.
Prevedere una messa a terra atta ad assicurare la tolleranza al rumore.

e Usare un cacciavite di precisione della misura mostrata sotto per cambiare l'interruttore di
posizione @) e il valore di impostazione dell'interruttore di velocitd/accelerazione (0 a (4.

Ingrandimento dell'estremita

del cacciavite

35

SvVC

O




Dimensioni

Controllore a programmazione semplificata Serie LE CP 1

Montaggio a vite (LECLI1LILI-[])

85

Montaggio su guida DIN (LECL111CID-[])

85

24.2

35

N

38
36.2
© 18.1
<
2 3 g
45

per montaggio su corpo

133.2 (Durante rimozione guida DIN)

127.3 Durante bloccaggio guida DIN)

38
_S_L 36.2
°
= I
O 1
ofl ©
il @

Connettore 1/0 CN4

Connettore encoder CN3

Connettore motore CN2

Connettore di alimentazione CN1

4.5

per montaggio su corpo

\ ’

Y

i i

\ "

il

|

HU
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Serie L

ECP1

Esempio di cablaggio 1

] Connettore di alimentazione elettrica: CN1

x Quando si collega un connettore di alimentazione CN1, usare il cavo di
alimentazione (LEC-CK1-1).

# |l cavo di alimentazione (LEC-CK1-1) & un accessorio.

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECP1

Nome terminale |Cobr gelcavo Funzione Descrizione della funzione
oV Bl Alimentazione Il terminale M24V/terminale C24V/
comune (=) terminale BK RLS sono comuni (-).
. Alimentazione Questa ¢ l'alimentazione elettrica
M24V'| Bianco | gjatiica motore (+) | del motore (+) fornita al controllore.
Alimentazione Questa ¢ l'alimentazione elettrica del
C24V |Marone| gjettica controllo (+)| controllo (+) fornita al controllore.
BK RLS | Nero | Rilascio freno (+) | Questo & lingresso (+) che rilascia il freno.

Esempio di cablaggio 2

Cavo di alimentazione per LECP1 (LEC-CK1-1)

14 [ % @

] Connettore

1/0 parallelo: CN4

quanto riportato nel seguente schema.

* Quando si collega un PLC al connettore 1/O parallelo CN4, usare il cavo I/O (LEC-CK4-00).
x Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP). Eseguire il cablaggio rispettando

ENPN 24 VDC EPNP 24 VDC
CN4 per segnale I/O CN4 per segnale I/0
COM+ | 1 {4 COM+ | 1 {4
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 (—{Caico}—¢ ouTo 3 —{Caico}
ouT1 4 —{Carico—¢ ouT1 4 —{Cario}
ouT2 5  (—{Caico—¢ ouT2 5  —{Caico}
ouT3 6 —Caicol—¢ ouT3 6 —{Carco}
BUSY 7 —{Caico}—¢ BUSY 7 —{Carco}
ALARM | 8 ALARM | 8 —]Caiio}
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 "ni— —7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 13 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
[
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Contenuto Nome Contenuto
COM+ Collega I'alimentazione 24 V per il segnale in ingresso/uscita Si accende al termine del posizionamento o della spinta.
COM- Collega I'alimentazione 0 V per il segnale in ingresso/uscita (L'uscita viene ordinata in combinazione di OUTO a 3.)
« Istruzione di azionamento (ingresso come combinazione di INO a IN3) OUTO0 a OUT3 Esempio - (funzionamento completo per posizione n. 3)
+ Istruzione di ritorno alla posizione di 0 asse (INO a IN3 tutie ON contemporaneamente) ouT3 ouT2 OuUT1 ouTo
da INO a IN3 Esempio - (istruzione di azionamento per posizione n. 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Si attiva quando l'attuatore si muove
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | Nessuna uscita quando l'allarme ¢ attivo o servo OFF
Reset allarme e interruzione del funzionamento Nota) Segnale del circuito a logica negativa (N.C.)
In funzione : arresto decelerazione dalla posizione in cui
RESET . L
il segnale & immesso (servo ON mantenuto)
Mentre I'allarme € attivo: risettaggio dell'allarme
STOP Istruzione di arresto (dopo arresto decelerazione massima, servo OFF)

Segnale in ingresso [INO - IN3] Tabella numero posizione O: OFF @: ON

Segnale in uscita [OUTO - OUT3] Tabella numero posizione O: OFF @: ON

Numero posizione

IN3 IN2 IN1 INO

Numero posizione

OouT3 ouT2 OuT1 ouTo

I~|© |0 [N |01 [N (=

10 (A)

I~ [|© |0 [N |01 [N (=

10 (A)

11 (B)

11 (B)

12 (C)

12 (C)

13 (D)

13 (D)

14 (E)

14 (E)

Ritorno alla pos. di 0 asse

o0 eeeeee O OO0000
(LI Jelelelel J I I Jelele
000 Cee O ee0 Ol ee]
oOeCecCe e ecec e

Ritorno alla pos. di 0 asse

o0 eeeeee O OO0000
(LI Jelelelel J J ] Jelele
L Jelel I Jelel J Jelel I 1@
oOeCecCe e e e e
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Controllore a programmazione semplificata Serie LE CP 1

Funzionamento segnali

(1) Ritorno alla posizione di 0 asse

24V
oV

Alimentazione elettrica

1\ 1
' ON
Ingresso|  INO-3 4 “‘I I OFF
i h ON
BUSY } l
—_— — OFF
| S
Uscita | OUTO-3 | i T
1

Rilascio

0 mm/s

| segnali in uscita per OUTO, OUT1, OUT2, OUT3 sono
ON al termine del ritorno alla posizione di 0 asse.

« “*ALARM” € espresso come circuito a logica negativa.

(2) Operazione di posizionamento

Alimentazione elettrica 24V
oV
ON
Ingresso INO-3 I/ /] o
"X ‘ — on
OuUT0-3 A 7
/]‘ ra 7 OFF
Uscita DY i
BUSY ':i .
— —
Freno esterno i RIIascp
i Mantenimento
.
[
Velocita ; 0 mm/s
Posizionamento | i
1

E Il segnale delle uscite OUT0-3 sono ON
i nello stesso stato degli ingressi INO-3 al i
! termine del posizionamento. H

(3) Arresto interruzione (arresto reset)

Alimentazione elettrica 24V
ov
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Ingresso ',‘ 4
RESET 8/ 1 :
: \ ON
OouTo-3 ! \
. — = OFF
Uscita \h 1
BUSY .
.
> Rilascio
Freno esterno H )
H Mantenimento
Velocita Arresto interruzione durante 0 mm/s
operazione di posizionamento.

Mantenimento

O

(4) Arresto mediante segnale STOP

Alimentazione elettrica 24V
oV
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Ingresso 5 4
STOP o | |
v
ouT0-3 i ON
i — OFF
v RN
Uscita | BUSY % L
Vo
* ALARM | |
Freno esterno I Fhlascp
Mantenimento
Velocita Arresto mediante segnale STOP 0 mm/s
durante I'operazione di posizionamento.

(5) Reset allarme

esettaggio allarme 1
lecccccccccccccsaanns b

ON
RESET | |
S OFF

ON
OFF

Ingresso

Uscita

i_Emissione allarme 1

= “xALARM” & espresso come circuito a logica negativa.
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Serie LECP1

Opzioni: Cavo cilindro

[Cavo robotico per motore passo-passo (servo/24 VDC), cavo standard]

LE-CP-

-]

LE-CP-élLunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato controllore
(14.2)

Connettore C

(Numero pin) 1 =2 __Lato attuatore g 5= i (Numero pin)
Lunghezza cavo (L)[m] 5TE276 (13.5) p[:E ‘ — T A1T' B1
con ~ i i
; 1:;5 ! il 2 = S . \ & A6 B6
LIl t = sl
15159.18 g o | R Y (14.7)
5 5 (10) S0 ) =
8 8*
A 10* 8B .
E = LE-CP-ac/Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lato controllore
c 20" (* Realizzato su richiesta) = Connetiore C ~ (14.2)
* Realizzato su richiesta (Numero pin) :—,Z Lato atuatore 8 i (Numero pin)
(solo cavo robotico) b < === e Al B1
(13.5) ,\[ ; R — I s
Tipo cablato e = — ] o A6 . B6
o ~—
Cavo robotico Connettore A & e (14.7)
— | (Cavo flessibile) (30.7) 2 L Connettore D an
S Cavo standard — —
. " . terminale . terminale
Cliuiite connettore A GelaeaEleae connettore C
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A3 Blu 4
___Schermo__ olore del cavo | o ARElE
Vee B-4 - - Marrone 12
GND A4 — XXX — Nero 13
A B-5 : : Rosso 7
A A5 i ,‘ XXXX i ,‘ Nero 6
B B-6 + + Arancione 9
5 ™ L OO0 Nero i
D N 4 — 3
Opzioni
[Cavo di alimentazione]

Nome terminale] Colore coperchio Funzione %; ] P = g :E
ov Blu | Alimentazione comune (-) s = = L
M24V | Bianco | Aimentazione elettricamotore (+) | | (13.3) (35) e (60) (10.5) |

C24V | Marrone | Alimentazione elettrica controllo () (1500)
BKRLS| Nero | Rilascio freno (+) .
* Misura conduttore: AWG20
[Cavo |/0] Lato controllore Lato PLC
| I ©
Lunghezza cavo (L)[m] (11) (30) & (10)
1 1.5 's
= L)
3 3
5 5 * Misura conduttore: AWG26
Numero pin | Colore isolamento|  Indicazione | Colore punto Funzione Numero pin | Colore isolamento | Indicazione  |Colore punto Funzione
1 Marrone chiaro | Nero COM + 8 Grigio [ | Rosso ALARM
2 Marrone chiaro u Rosso COM - 9 Bianco [ | Nero INO
3 Giallo [ ] Nero OouTo 10 Bianco [ ] Rosso IN1
4 Giallo [ ] Rosso OouT1 11 Marrone chiaro [ | Nero IN2
5 Verde chiaro ] Nero ouT2 12 Marrone chiaro [ | Rosso IN3
6 Verde chiaro u Rosso OouT3 13 Giallo [ Nero RESET
7 Grigio [ ] Nero BUSY 14 Giallo [ | Rosso STOP

= || segnale I/O parallelo € valido in modo automatico. Durante la funzione prova in modo normale, solo l'uscita € valida.
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Driver per motore passo-passo

C€ N

erie LECPA

Codici di ordinazione

A\ Precauzione
[Prodotti a norma CE]

() La conformita EMC & stata provata
combinando I'attuatore elettrico della
serie LER e il controllore della serie
LECPA. La normativa EMC dipende
dalla configurazione del pannello di
controllo del cliente e dalla relazione
con altre apparecchiature elettriche e
altri cablaggi. Per questo, non &
possibile certificare la conformita EMC
dei componenti di SMC incorporati
nelle apparecchiature del cliente nelle
condizioni effettive di esercizio. Di
conseguenza, € necessario che cliente
verifichi la conformita con la direttiva
EMC del complesso di macchinari e
attrezzature.

Per la serie LECPA (controllore

servomotore), la conformita EMC &
garantita grazie allinstallazione di
un filtro antirumore (LEC-NFA).
Consultare pagina 46 per i dettagli
sul filtro antirumore. Leggere il
Manuale di funzionamento LECPA
per procedere all'installazione.
[Prodotti a norma UL]
Quando é richiesta la conformita a UL,
il cilindro elettrico e il driver devono
essere usati con un‘alimentazione
classe 2 UL1310.

Specifiche

LECP |AP| 1

Tipo di driverl

LER10K-2

AN ————eMontaggio del driver

Tipo con ingresso a impulsi (NPN)

Montaggio con viti

AP |[Tipo con ingresso a impulsi (PNP)

Montaggio su guida DIN

l D Nota)
Nota) La guida DIN non & compresa.
Lunghezza cavo I/0 [m] Ordinarla a parte.

. ; R . — Assente
* Ingresso a impulsi utilizzabile i i
solo con differenziale. Solo 1 1.5 Tipo di attuatore
cavi da 1.5 m utilizzabile con 3 3* (Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore)
collettore aperto. 5 5% Esempio: Inserisci “LER10K-2” per il tipo
LER10K-2L-R1ANT1.
# Se si & selezionato il modello con controllore al momento di ordinare la serie LE, non
c'e bisogno di ordinare questo driver.
4 N . iy s . . N\
Il controllore & fornito come unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il cilindro siano compatibili.
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> -
(D Controllare il numero di modello riportato sulletichetta del cilindro. ~___.—-==="""""
Corrisponde a quello sull'etichetta del controllore. == =
- S LER10K—2 Y !
(2 Controllare che la la logica dei segnali /O sia , ,
la medesima (NPN o PNP). 2
» ®
- J

*

Fare riferimento al manuale di istruzioni per I'utilizzo dei prodotti. Si prega di scaricare tramite il nostro sito.
http://www.smcworld.com

Elemento

LECPA

Motore compatibile

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Alimentazione elettrica Nota 1)

Tensione di alimentazione elettrica: 24 VDC £10%
Assorbimento massimo: 3 A (picco 5 A) Nota 2)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]

Ingresso parallelo

5 ingressi (eccetto isolamento fotoaccoppiatore, terminale di ingresso a impulsi, terminale COM)

Uscita parallela

9 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)

Ingresso del segnale a impulsi

Frequenza massima: 60 kpps (collettore aperto), 200 kpps (differenziale)
Metodo di ingresso: 1 modalita di impulso (ingresso a impulsi in una direzione), 2 modalita di impulso (ingresso impulsi di diverse direzioni)

Encoder compatibile

Fase A/B incrementale (risoluzione encoder: 800 impulsi/giro)

Comunicazione seriale

RS485 (conforme con protocollo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED

LED (verde/rosso) uno di ciascuno

Meccanismo freno

Normalmente chiuso (n.c.) Nota 3)

Lunghezza cavo [m]

Cavo I/0: 1.5 max. (collettore aperto), 5 max. (differenziale)
Cavo attuatore: 20 max.

Sistema di raffreddamento

Raffreddamento naturale ad aria

Campo della temperatura [°C]

0 a 40 (senza congelamento)

Campo umidita d'esercizio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Campo temperatura di stoccaggio [°C]

—10 a 60 (senza congelamento)

Campo umidita di stoccaggio [%UR]

90 max. (senza condensazione)

Resistenza d'isolamento [MQ]

Tra sede e terminale SG 50 (500 VDC)

Peso [g]

120 (montaggio con viti) 140 (montaggio su guida DIN)

Nota 1) Non usare un alimentatore con funzione di prevenzione "inrush current" per l'alimentazione del driver.
Nota 2) L'assorbimento varia a seconda del modello di attuatore. Per maggiori informazioni, consultare le specifiche dell'attuatore.
Nota 3) Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

SvC 40
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Selezione
del modello

LER

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

%

LEC-G LECP6

LECP1

LECPA

Precauzioni specifiche
del prodotto

{



Serie LECPA

Montaggio

a) Montaggio con viti

b) Montaggio su guida DIN (LECPALILID-[])

(LECPALICI-LJ) (Installazione con guida DIN)
(Installazione con due viti M4) La guida DIN é bloccata.
Filo di
Filo di terra Filo di terra
Direzione di montaggio :> T @_3 P
—— Gy | I
o 1 @ Lo
| | !Guida DIN Guida DIN
© | * L
_ N — P
Direzione di montaggio ::> { 3 AT]' l 3
ﬁ Adattatore di montaggio guida DIN
Agganciare il controllore sulla guida DIN e premere la
leva di sezione A in direzione della freccia per bloccarlo.
Nota) Lo spazio tra i driver deve essere pari o superiore ai 10 mm.
Guida DIN -
uida 75 12.5 5.25
AXT100-DR- (Passo
* Per [J, inserire un numero dalla linea "N.“ nella tabella sotto. &l B B P N N
Per le dimensioni di montaggio, andare a pagina 42. [S2) B R s i i A i A
fe]
[19)
125
Dimensioni L [mm]
N. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
DimensioneL| 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
No. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
DimensioneL| 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

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-DO (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando |'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul controllore a montaggio con viti.
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Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

Sire
=

o 2
S5
. . . 3 Q
Dimensioni 3 E
»3
a) Montaggio con viti (LECPALII-[1)
—
66 35 [
12 LED alimentazione elettrica 4.5 per montaggio corpo
- (verde) (ON: alimentazione accesa). (Per montaggio con viti)
o ﬁ,g §
© 3
o
LED alimentazione elettrica GE)
(rosso) (ON: allarme acceso). 25 o
o
. :E A=
Connettore 1/0 parallelo CN5 | ol o -l
| ©o o 1= 2
[sV) — o %]
- - = H @
L Qo
E i 1 qu 2
Connettore I/O seriale CN4 S
L1 =
Connettore codificatore CN3 d o
)
© 20V
@ Connettore potenza motore CN2
NG % y o [
\ b —
{ Connettore di alimentazione CN1 '/ N ‘
4.5 per montaggio corpo ©
(Per montaggio con viti) o
o
L
|
b) Montaggio su guida DIN (LECPACICID-[J)
76 35 (O]
1
‘ (&]
dp [ |
f’J ~ = -
: SNC
o ] LE ]
z |z = | |
ol = Z| a -
= | ol s o
1 3 8 gl 3 ] O
i 3 =
8 g 2 5 < s B
: 3 £ e g 8 -
. S o ol & - D [l
' ol N Nl 8 |
o g ol 8
L Ql = El B 3 L
2 b I
3 S £ S e
~ g a| £
[s2) =
ol o ol &
I g g 3

LECPA

i

2
S
& S e
\* Montabile su guida DIN (35 mm) & §
= O
=
Esempio di cablaggio 1 S
< o
(o]
’ Connettore di alimentazione elettrica: CN1 | * La spina di alimentazione & un accessorio. Connettore di alimentazione per LECPA a

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECPA (Contatto Phoenix FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nome terminale Funzione Descrizione della funzione
. . Il terminale M24V/terminale C24V/terminale EMG/terminale BK RLS
ov Alimentazione comune (-) .
sSOno comuni ().

M24V Alimentazione elettrica motore (+)| Questa & I'alimentazione elettrica del motore (+) fornita al controllore.
Cc24V Alimentazione elettrica controllo (+)| Questa & I'alimentazione elettrica del controllo (+) fornita al controllore. g 3 >0 0
EMG Arresto (+) Questo ¢ l'ingresso (+) che rilascia l'arresto. g N E T
BK RLS Rilascio freno (+) Questo ¢ l'ingresso (+) che rilascia il freno. o v
m
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Serie LECPA

Esempio di cablaggio 2

]Connettore I/O parallelo: CN5

quanto riportato nel seguente schema.

LECPANCIC-CI(NPN)

Alimentazione elettrica

# Quando si collega un PLC al connettore 1/0 parallelo CN5, usare il cavo I/O (LEC-CN5-0J).
= Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP). Eseguire il cablaggio rispettando

LECPAPCIC-CI(PNP)

Alimentazione elettrica

CNS 24 VDC+10% CNS 24 VDC+10%
Nome terminale] ~ Funzione N. pin . : per segnale I/O Nome terminale] ~ Funzione N. pin . per segnale I/0
COM+ 2%V 1 i {4 COM+ 24V 1 = {4
COM- oV 2 — COM- ov 2 —
NP+ | Segnale a impulsi 3 NP+  |Segnaleaimpulsii 3
NP—  |Segnaleaimpulsi| 4 — Nota 1) NP—  [Segnale aimpulsi| 4 — Nota 1)
HE ota HE ota
PP+ Segnale a impulsi 5 — PP+ |Segnale aimpulsi 5 —
PP—  [Segnaleaimpulsi| 6 = PP—  [Segnale aimpulsi 6 =
SETUP Ingresso 7 — [/ SETUP | Ingresso 7 —
RESET Ingresso 8 ——— RESET Ingresso 8 —
SVON Ingresso 9 — [/ SVON Ingresso 9 =
CLR Ingresso 10 —— CLR Ingresso 10 —
L Ingresso 11 — [ {Caricol— L Ingresso 11 — [Carico}
TLOUT Uscita 12 —— {Carico—1 TLOUT Uscita 12 - Carico
WAREA Uscita 13 — [/ {Caricol— WAREA Uscita 13 — Carico
BUSY Uscita 14 —— {Caricol—¢ BUSY Uscita 14 = Carico
SETON Uscita 15 [/ {Caricol— SETON Uscita 15 Carico
INP Uscita 16 — {Caricol— INP Uscita 16 — Carico
SVRE Uscita 17 — [/ {Caricol—¢ SVRE Uscita 17 — Carico
<ESTOPNoa2|  Uscita 18 —— [Carico—1 «ESTOPNoad|  Uscita 18 — Carico
<ALARMNota2  Uscita 19 = [/ {Caricol—1 “ALARMNeia2]  Uscita 19 — Carico
AREA Uscita 20 e {Carico— AREA Uscita 20 — Carico
Termnaie] | T Terminale]
FG rotondo J FG rotondo J
0.5-5 0.5-5

Nota 1) Per il metodo di cablaggio del segnale a impulsi, consultare "Dettagli cablaggio segnale a impulsi”.

Nota 2) Segnale per circuito a logica negativa ON (N.C.)

Segnale in uscita

P Nome Dettagli
Szgrgzle In Ingresso Dettagi BUSY Si attiva quando I'attuatore € in funzione

o - - - — - SETON Si attiva durante il ritorno alla posizione di origine
COM+ |Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita INP Si attiva quando viene raggiunta la posizione target
COM- | Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in ingresso/uscita SVRE Si attiva quando il servo & acceso
SETUP Istruzione per ritomare glla posizione originale *ESTOP Nota 3) Nessuna uscita quando & ordinato 'arresto EMG
F;E/SOEJ Istruz}i::;zegﬁgggslsﬁ;n;eservo *ALARM Nota 3) _ lNessqna uscita quando é_generato un allarrr_]e

CLR Resettaggio deviazione AREA Si attiva all'interno del campo di impostazione uscita area
L Operazione di spinta (funzione di imitazione spinta) WAREA | Si attiva all'interno del campo di impostazione uscita W-AREA
TLOUT Operazione di spinta (funzione di limitazione spinta)

Dettag_jli cabla%jio seg_]nale a impulsi

Nota 3) Segnale del circuito a logica negativa (N.C.)

e L'uscita del segnale a impulsi dell'unita di posizionamento & un'uscita differenziale

Unita di | Allinterno
posizionamento + + del driver
NP+
NP- ‘E“Q@ ]
120 Q
PP+
PP- 1ol [l K
L] L 120 Q

¢ L 'uscita del segnale a impulsi dell'unita di posizionamento & un'uscita a collettore aperto

Alimentazione elettrica segnale a impulsi

1

1

I

Nota)

Collegare la resistenza di limite corrente R in serie per
corrispondere alla tensione del segnale a impulsi.

Tensione di alimentazione
elettrica segnale a impulsi

Resistenza limite corrente
Specifica R

24 VDC+10% 3.3 kQ+5% (0.5 W min.)

43

5 VDC+5% 390 Q+5% (0.1 W min.)

Unita di All'interno del driver
posizionamento | o
NP+
A O NP-— ! @kg i J{ :%:
Resistenza lifiite 120 Q
corrente R Nota) PP+
A oo ]t
L1 Resistenza limite L 120 Q

corrente R Nota)



Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

di spinta

[
_________________________________________ 1 -

o 2
S5
. . N2
Funzionamento segnali 2E
— n %
Ritorno alla posizione di asse 0
24V
Alimentazione elettrica —
} ov
ON
SVON OFF
Ingresso
SETUP [ | g
>
<
BUSY ON 3
OFF g
®
SVRE |
o
I
S|
SETON <)
[}
Uscita £
Qo
INP 4 o
n [e}
I £
L} E
*ESTOP 1 \‘
Y L
Velocita :: + 0 mm/s
. N— i ©
Ritorno alla posizione diasse 0 ; |\ o
__________________________________________________ i | (&)
ESe I'attuatore si trova all'interno del campo "in posizione" del } (TT]
i parametro base, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento. i |
= “*ALARM” e "+*ESTOP” vengono espressi come circuito a logica negativa.
Operazione di posizionamento Operazione di spinta [S)
ON ON Ll
TL I
Segnale a impulsi OFF OFF -l
Ingresso | °¢9 P Ingresso
Segnale a impulsi " “““““““““ | "
ON ON -
TLOUT
OFF — OFF o
O
Uscita | BUSY : Uscita | BUSY |i|J
INP H INP A
i H <
Velocita i — 0 mm/s ! I‘. o
Operazione HE Velocita ===/ Qperazione 7 0 mm/s (&)
di posizionamento ‘.I '.' \ L
T ] T _I

__________ ,

1 Se la forza di spinta in corso supera il valore "livello di trigger"
1 dei dati di movimentazione, si accendera il segnale INP.

_________________________________________________________ 1

Nota) Se I'operazione di spinta & arrestata quando non c'é deviazione
di impulso, la parte mobile dell'attuatore potrebbe pulsare.

ON
Ingresso | RESET I | OFF
Uscita | *ALARM | | ON
OFF

s
1]
7]
@
=
QO
«Q
Q
o

=2
o
-

3

(1]

Precauzioni specifiche
del prodotto

{

= “*ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.

O
g

44



Serie LECPA

Opzioni: Cavo di collegamento

[Cavo Robotic per motore passo-passo (servo/24 VDC) cavo standard]

LE-CP-

Lunghezza cavo (L) [m]
1.5
3
5
10*
15%
20*
* Realizzato su richiesta
(cavo Robotic solo)

O|W > o o w =

-]

Modello cavo ¢

Cavo Robotico
(cavo flessibile)

S Cavo standard

45

LE-CP-éILunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

(N. terminale)

Lato attuatore

Lato controllore
—

(14.2)

Connettore C

1 EE?l 2 —_— ag =) (N.
5TE=6 (135) ,':[ — N - Al
N \ ¢ |
! i 2 S B s A6
5 u 6 Connettore A =2
(10) (30.7) L (11)
LE-CP- 52 /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Realizzato su riChiesta) Lato controllore
(N. terminale) Connettore G (14.2)
1852 © 5
56 Lato attuatore 9 E (N.
- ~ L ] = - Al
(13.5) ~ N s x
il g e "
15 #5416 Connettore A =
— — Connettore D
(10) (30.7) L 1)
- N. terminale N. terminale
Cliaulio connettore A el EEe connettore C
A B-1 Marrone 2
A A-1 Rosso 1
B B-2 Arancione 6
B A-2 Giallo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Blu 4
N. terminal
___Schermo_____ . Colore cavo | oo Chore D
Vce B-4 T T Marrone 12
GND A4 — HXXXX — Nero 13
A B-5 T t T + Rosso 7
A A-5 : ,,‘ HKHXXX : ,.‘ Nero 6
B B-6 — Arancione 9
5 B6 000 ncio 0
””””””””””””” — 3

O
g

terminale)

(14.7)

terminale)

m

(14.7)




Opzione

Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

[Cavo 1/0]

LEC-CL5-

1

Tipo di cavo I/Ol

lLunghezza cavo /O (L)

Selezione
del modello

| L5 [Per la serie LECPA | 1 1.5m )
3 3m* S
5 5 m* N
* Ingresso a impulsi utilizzabile solo g
con differenziale. Solo cavi da 1.5 3
m utilizzabile con collettore aperto. o o
2w
. Colore - Colore . Colore - Colore a
N. pin | isolamento | Indicazione punto N. pin | isolamento | Indicazione punto § .|
L 1 Marrone chiaro| m Nero 12 |Marronechiaro| mm |Rosso §
12 2 |Maronechiaro| m Rosso 13 Giallo mm | Nero Y
i 20 19 3 Giallo [ Nero 14 Giallo mm |Rosso| |g
> Eg 4 Giallo m  |Rosso 15 | Verdechiao | mm | Nero | |2
= : N «l |BE 5 Verde chiaro | m Nero 16 | Verdechiaro | mm |Rosso
& ‘ % S les 6 | Verdechian | m  |Rosso 17 Gigo | mm [Nero
‘ @5).| (10 (40) 88 7 Gigo ™ Nero 18 Gigi mm |Rosso
5 2 1 8 Grigio u Rosso 19 Bianco mm | Nero
© (45) 9 Bianco n Nero 20 Bianco mm |Rosso|
100 £10 Numero di fili_| 20 10 | Bao | m  |RoSSO|  Fromminale
Taglia AWG 24 11 |Manonechiarn) mm | Nero rotondo Verde ©
0.5-5 o
O
L
|
e e (©)
[Set di filtri antidisturbo] 5
Driver per motore passo-passo (Tipo con ingresso a impulsi) w
-l
Contenuto del set: 2 filtri antidisturbo (prodotti da WURTH ELEKTRONIK: 74271222) E
O
] = H
G -
& |G
ol
o <
(42.2) (28.8) = o
O
LLl
« Leggere il Manuale di funzionamento della serie LECPA per procedere all'installazione. -
(0]
=
°
ge
]
= O
s
>3
3
a
—
46
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Serie LE C ( Windows®XP, Windows®7 compatibile)

Software controllore/LEC-W2

Codici di ordinazione

@ Software di i i _
delcontolors LEC-W2

@ Cavo di

Software controllore I

comunicazione (3m) (3 Cavo USB
(A-mini B type)

i ——

(Disponibile in giapponese e in inglese).

r/% Contenuto

PC
(1 Software controllore (CD-ROM)
(2) Cavo di comunicazione
(3) Cavo USB (Cavo tra il PC e I'unita di conversione)
Controllore/Driver compatibile
Controllore motore passo-passo (Servo/24 VDC) serie LECP6
Driver motore passo-passo (Comando a treno di impulsi) serie LECPA

Requisiti hardware

Macchina compatibile con IBM PC/AT
0S Windows®XP (32 bit),
Windows®7 (32 bit e 64 bit).

Interfaccia
comunicazione Porta USB 1.1 0 USB 2.0
Display XGA (1024 x 768) min.

* Windows® e Windows®7 sono marchi registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.

= Visitare il sito web di SMC per l'aggiornamento della versione:

Esempio di schermata

http://www.smcworld.com

Esempio di schermata "Easy mode"

M Eazy Mode ElEE
Filedf) Edit Comm Jetting
o Tast RINOMIG | Stop
Ge =1 eda Ser | EMREE
Step Mo Pasition Speed Forcn
Ko 0 ns0 mm D mmfs 30 % — ‘
Stamus Jou Sowed
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Step Data

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

0| Abzolule L] b0 L} L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 1.00
Z | Abzolule [Ll) 20.00 1.00
3 Absolute 00 30.00 1.00
4| Abzolule wo 40.00
§ Absolute 00 50.00
E|ahznlute E) B0
7| Absolute a0 70.00
£ Absolute 4 an.00
¥ Abzolule a0 0.00

1.00
1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distarce Mo
l- R

Ready 100.00 ~- 300.00

Facilita di utilizzo e semplicita delle impostazioni

@ Consente di impostare e visualizzare i dati di movimentazione
del cilindro quali la posizione, la velocita, la forza, ecc.

@ E possibile eseguire sulla stessa pagina limpostazione
dei dati di movimentazione e il test della trasmissione.

® Puo essere usato per il movimento manuale e il
movimento a velocita costante.

47

Esempio di schermata "Normal mode"

Impostazione standard

@ E possibile impostare nel dettaglio i dati di movimentazione.

@ E possibile monitorare i segnali e lo stato del terminale.

@ E possibile impostare i parametri.

@ E possibile eseguire il movimento manuale e il movimento a velocita costante, il
ritorno alla posizione di 0 asse e verificare il funzionamento corretto dei segnali I/O.

% S\VC



Serie LEC

C € M

P
Terminale di programmazione LEC-T1 53
% £
w3
Codici di ordinazione L
——
'(”‘e"‘_‘“”e)d' abiltazione Terminale di programmazione l lInterruttore di abilitazione o
opzione
P q — | Assente N
'l Lunghezza cavo [m] S | Dotato di interruttore di abilitazione | | S
n * Interruttore interbloccato per funzione @0, o
' prova movimento manuale =]
Pulsante di emergenza . 21w
g Lingua® . o
% J [Giapponese ¢Pulsante di emergenza 5
Z E | Inglese @ Pulsante di emergenza g
4 « E possibile selezionare la g
= lingua inglese o giapponese. §
- Specifiche
Elemento Descrizione |
Interruttore Pulsante di emergenza, interruttore di abilitazione (opzione)
Lunghezza cavo 3 ©
Grado di protezione IP64 (eccetto connettore) E—)
Campo temperatura di esercizio [°C] 5a50 ﬂ
Campo umidita di esercizio [%RH] 90 max. (senza condensazione)
Peso [g] 350 (eccetto cavo)
[Prodotti a norma CE]
La conformita EMC del Terminale di programmazione € stata provata solo con il controllore LECP6 e il (O]
cilindro applicabile. 6
[Prodotti a norma UL] Ll
Quando é richiesta la conformita a UL, il cilindro elettrico e il driver devono essere usati con -l
" Easy mode" un'alimentazione classe 2 UL1310.
Schema operazioni menu
Funzione Descrizione Menu Dati E
Dati di movimentazione | Impostazione dati di movimentazione Dati N. dati di movimentazione 8
« Movimento manuale Display Impqs'tazmne dl'QUe elementi seleglonatl sotto ' -
Jog (manuale) : Jog (manuale) (Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione)
* Ritorno a 0 asse ;
- - Test Versione 1.xx:
Test ° Opera2|one 1 passo "2 Allarme Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione
* Ritorno a 0 asse Impostazione TB Versione 2.xx;
« Viisualizzazione asse e . dati di movimentazione Posizione, velocita, forza di spinta, accelerazione, decelerazione, MOD movimento, E
Display « Viisualizzazione di due elementi selezionati da livello di trigger, velocita di spinta, forza di movimento, area 1, area 2, in posizione %)
po.5|2|one., velomfa, forza. . Display IiIJ
Allarme * Visualizzazione allarme attivo || Visualizzazione n. passo
* Reset allarme Visualizzazione di due elementi selezionati sotto
* Ricollegamento asse (Posizione, velocita, forza) o
* Impostazione modo semplice/normale 5
Impostazione TB | Impostazione dei dati di movimentazione Jog (manuale) 59
e selezione dell'elemento per funzione di — Ritorno a 0 asse % §
monitoraggio Movimento manuale =
S o
Test Nota ) >3
(&)
Operazione 1 passo g
~—

Nota 1) Non compatibile con LECPA.

ZSNC

— Visualizzazione allarme attivo

Allarme

Reset allarme

Impostazione TB

Ricollegamento asse (Versione 1.::)
Giapponese/inglese (ver. 2.::)
Semplice/normale

Elemento impostato
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Serie LEC

"Normal mode"

Schema operazioni menu

» Caricamento controllore Carica i
dati salvati nella teaching box sul
controllore in uso per la
comunicazione.

* Cancellazione dati salvati.

* Protezione file (Ver. 2.#x

Impostazione TB

* Impostazione display (modo
semplice/normale)

* Impostazione lingua
(giapponese/inglese)

* Impostazione retroilluminazione

 Impostazione contrasto LCD

* Impostazione suono bip

* Max. asse di collegamento

» Unita di distanza (mm/pollici)

Ricollegamento

¢ Ricollegamento asse

Impostazione base |

Impostazione ORIG |

Display DRV
Posizione, velocita, coppia

Funzione Descrizione Menu Dati di movimentazione
Dati di movimentazione | » Impostazione dati di movimentazione Dati di movimentazione N. dati di movimentazione
; ; Parametro MOD movimento
Parametro * Impostazione parametri Display Velocita
* Movimento manuale/movimento Test Posizione
a velocita costante ALM Accelerazione
¢ Ritorno a 0 asse File Decelerazione
* Prova di collaudo Neta 1) Impostazione TB Forza di spinta
Test (specificare un massimo di 5 dadi Ricollegamento Bassa tensione di innesco
di movimentazione e azionare). Velocita di spinta
* Uscita forzata Forza di posizionamento
» Uscita forzata (uscita segnale Area 1,2
forzata uscita terminale forzata) Neta 2) In posizione
« Display azionamento Parametro
- Display segnale di uscita Neta2 — Base
Display - Display segnale di ingresso Neta2 ORIG
- Display terminale di uscita
- Display terminale di ingresso Monitor
¢ Visualizzazione allarme attivo Azionamento
ALM (reset allarme) || Segnale di uscita
¢ Visualizzazione registro allarme Segnale di ingresso
» Salvataggio dati Salvare i dati di Errrr:ilr?;f d?li:sr(g;aso
movimentazione e i parametri del o
controllore in uso per la Test
ceivare 4 fls con un meieme di JOG/MOVE
dati di movimentazione e ] Ritorno a ORIG
PN . . Prova di collaudo
File parametri definiti in un file unico). Uscita forzata

N. di passo
N. ultimo passo

—{ Display segnale di uscita |

—{ Display segnale di ingresso |

—{ Display terminale di uscita |

ALM

— Stato
Registro ALM

—{ Display terminale di ingresso |

ALM attivo

File

Visualizzazione allarme attivo
Reset allarme

Visualizzazione registro ALM

— Salvataggio dati

Eliminazione file

Caricamento su controllore

Protezione file (Ver. 2.#

Impostazione TB

Lingua

— Contrasto LCD
Bip

Password
Unita di distanza

Semplice/normale

Retroilluminazione

Max. asse di collegamento

— Ricollegamento

Visualizzazione ingresso registro

Nota 1) Non compatibile con
LECPA.

Nota 2) | seguenti segnali non
sono compatibili con
LECPA.

Ingresso: CLR, TL
Uscita: TLOUT

Dimensioni
4 102 34.5
N. Descrizione Funzione
@\ 1 | Display A cristalli liquidi (con retroilluminazione)
| 2 | Anello Un anello per agganciare il Terminale di programmazione
= 3 | pulsante di Blocca e arresta il funzionamento quando questo interruttore viene premuto.
@ ®@ ( @\% ulsante di emergenza | , bloccaggio viene rilasciato quando viene girato a destra.
3 @@ =~ 4 | Protezione interruttore di arresto | Una protezione per l'interruttore di arresto
& 1 .é (3) Interruttore di Previene la messa in funzione indesiderata (funzionamento
HD®) 5 N, . inatteso) della funzione di prova movimento manuale. Non
1 abilitazione (opzione) L . o )
sono coperte altre funzioni quali la modifica dati.
6 | Interruttore a chiave | Interruttore per ogni ingresso
7 | Cavo Lunghezza: 3 metri
s . 8 | Connettore Un connettore collegato al CN4 del controllore
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/A Istruzioni di sicurezza

FeEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE-TT,

Le istruzioni di sicurezza servono per prevenire situazioni pericolose e/o danni alle
apparecchiature. Il grado di pericolosita & indicato dalle diciture di "Precauzione",

"Attenzione" o "Pericolo". Rappresentano avvisi importanti relativi alla sicurezza e devono
essere seguiti assieme agli standard internazionali (ISO/IEC)*!)e altri regolamenti sulla

sicurezza.

Precauzione indica un pericolo con un livello basso
di rischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni lievi o medie.

/\ Precauzione:

Attenzione indica un pericolo con un livello medio
di rischio che, se non viene evitato, potrebbe
provocare lesioni gravi o la morte.

/A Attenzione:

Pericolo indica un pericolo con un livello alto di
rischio che, se non viene evitato, provochera lesioni
gravi o la morte.

/A Pericolo:

T T T RS |

1)

ISO 4414: Pneumatica — Regole generali relative ai sistemi pneumatici.

ISO 4413: Idraulica — Regole generali relative ai sistemi.

IEC 60204-1: Sicurezza dei macchinari — Apparecchiature elettriche delle macchine.
(Parte 1: norme generali)

ISO 10218-1: Sicurezza dei robot industriali di manipolazione.

ecc.

/A Attenzione

1. La compatibilita del prodotto & responsabilita del progettista
dell'impianto o di chi ne definisce le specifiche tecniche.
Dato che il presente prodotto viene usato in diverse condizioni operative, la sua
compatibilita con un determinato impianto deve essere decisa dalla persona che
progetta l'impianto o ne decide le caratteristiche tecniche in base ai risultati delle
analisi e prove necessarie. La responsabilita relativa alle prestazioni e alla sicurezza
dellimpianto € del progettista che ha stabilito la compatibilita con il prodotto. La
persona addetta dovra controllare costantemente tutte le specifiche del prodotto,
facendo riferimento ai dati del catalogo pilt aggiornato con l'obiettivo di prevedere
qualsiasi possibile guasto dell'impianto al momento della configurazione dello stesso.

2. Solo personale qualificato deve azionare i macchinari e gli impianti.

Il presente prodotto pud essere pericoloso se utilizzato in modo scorretto. Il montaggio,
il funzionamento e la manutenzione delle macchine o dell'impianto che
comprendono il nostro prodotto devono essere effettuati da un operatore esperto e
specificamente istruito.

3. Non effettuare la manutenzione o cercare di rimuovere il prodotto e

le macchine/impianti se non dopo aver verificato le condizioni di
sicurezza.

. L'ispezione e la manutenzione della macchina/impianto possono essere effettuate
solo ad avvenuta conferma dell'attivazione delle posizioni di blocco di sicurezza
specificamente previste.

Al momento di rimuovere il prodotto, confermare che le misure di sicurezza di cui
sopra siano implementate e che l'alimentazione proveniente da qualsiasi
sorgente sia interrotta. Leggere attentamente e comprendere le precauzioni
specifiche del prodotto di tutti i prodotti relativi.

Prima di riavviare la macchina/impianto, prendere le dovute precauzioni per
evitare funzionamenti imprevisti o malfunzionamenti.

-

N
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4. Contattare prima SMC e tenere particolarmente in considerazione le

misure di sicurezza se il prodotto viene usato in una delle seguenti

condizioni.

1. Condizioni o ambienti che non rientrano nelle specifiche date, I'uso all'aperto o in

luoghi esposti alla luce diretta del sole.

2. Impiego nei seguenti settori: nucleare, ferroviario, aviazione, spaziale, dei
trasporti marittimi, degli autotrasporti, militare, dei trattamenti medici, alimentare,
della combustione e delle attivita ricreative. Oppure impianti a contatto con
alimenti, circuiti di blocco di emergenza, applicazioni su presse, sistemi di
sicurezza o altre applicazioni inadatte alle specifiche standard descritte nel
catalogo del prodotto.

. Applicazioni che potrebbero avere effetti negativi su persone, cose o animali, e
che richiedano pertanto analisi speciali sulla sicurezza.

. Utilizzo in un circuito di sincronizzazione che richiede un doppio sistema di
sincronizzazione per evitare possibili guasti mediante una funzione di protezione
meccanica e controlli periodici per confermare il funzionamento corretto.

w
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/\ Istruzioni di sicurezza

Assicurarsi di leggere le
"Precauzioni per I'uso dei prodotti di
SMC" (M-E083-3) prima dell'uso.

1. Questo prodotto € stato progettato per I'uso nell'industria manifatturiera.

/A\Precauzione

Il prodotto qui descritto & previsto basicamente per l'uso pacifico nell'industria
manifatturiera.

Se & previsto l'utilizzo del prodotto in altri tipi di industrie, consultare prima SMC per
informarsi sulle specifiche tecniche o all'occorrenza stipulare un contratto.

Per qualsiasi dubbio, contattare la filiale di vendita piu vicina.

Limitazione di garanzia ed esonero di
responsabilita/
Requisiti di conformita

Il prodotto usato € soggetto alla seguente “Limitazione di garanzia ed
esonero di responsabilita” e "Requisiti di conformita”.
Limitazione di garanzia ed esonero di responsabilita

1.

. Per qualsiasi guasto o danno subito durante il periodo di garanzia di nostra

. Prima di utilizzare i prodotti di SMC, leggere e comprendere i termini della

Il periodo di garanzia del prodotto & di 1 anno in servizio o 18 mesi dalla
consegna, a seconda di quale si verifichi prima.*2)

Inoltre, il prodotto dispone di una determinata durabilita, distanza di
funzionamento o parti di ricambio. Consultare Ia filiale di vendita piu vicina.

responsabilita, sara effettuata la sostituzione del prodotto o dei pezzi necessari.
Questa limitazione di garanzia si applica solo al nostro prodotto in modo indipen-
dente e non ad altri danni che si sono verificati a conseguenza del guasto del
prodotto.

garanzia e gli esoneri di responsabilita indicati nel catalogo del prodotto specifico.

#2) Le ventose per vuoto sono escluse da questa garanzia di 1 anno.
Una ventosa per vuoto € un pezzo consumabile pertanto & soggetto a garanzia per un anno a
partire dalla consegna.
Inoltre, anche durante il periodo di garanzia, 'usura del prodotto dovuta all'uso della ventosa per
vuoto o il guasto dovuto al deterioramento del materiale in plastica non sono coperti dalla
garanzia limitata.

Requisiti di conformita

1. E assolutamente vietato ['uso dei prodotti di SMC negli impianti di produzione per

2. Le esportazioni dei prodotti o della tecnologia di SMC da un paese a un altro sono

la fabbricazione di armi di distruzione di massa o altro tipo di armi.

regolate dalle relative leggi e norme sulla sicurezza dei paesi impegnati nella
transazione. Prima di spedire un prodotto di SMC in un altro paese, assicurarsi di
conoscere e osservare tutte le norme locali che regolano I'esportazione in questione.
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