Unita di traslazione Novita

u ®
elettriche C€ s

® Durata del ciclo ridotta ® Max. forza di spinta: 180 N

Max. accelerazione/decelerazione: 5000 mm/s?

® Ripetibilita di posizionamento: :0.05 mm . " . - 400 mm/s

Taglia: 8, 16, 25

Tipo compatto Serie LES

Confronto con la serie LESH, Altezza superficie di montaggio carico: ridotta del 12%

e o =
L @ J 46 mm
LESH16D @Vitéﬂﬁg cg;ng;;to

Tipo base/Tipo R Tipo simmetrico/Tipo L
=

Taglia: 8, 16, 25

Inclinazione: 0.016 mm*
* LESH16-50 Carico: 25 N

Tipo base/Tipo R Tipo simmetrico/Tipo L Tipo con motore in linea/Tipo D

serie LESHCIR serie LESHCIL serie LESHLCID

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

Controllore/driver I » Tipo a programmazione & g

semplificata
serie LECP1

« 14 punti di posizionamento
o « Configurazione dal pannello
di controllo

di impulsi

' » Comando a treno ;-'s
serie LECPA

»Tipo programmabile
serie LECP6/LECA6

« 64 punti di posizionamento
« Ingresso mediante kit di configurazione
controllore o terminale di programmazione

Serie LES/LESH S

CAT.EUS100-78E-IT




Unita di traslazione elettriche

ovimen

e | Riduzione del 50%* LES16 3.0
. . * Mediante riduzione del peso delle parti mobili
Ve rtlcall * Confronto con la serie LESH16 LESH16 2.0
Applicazioni

Modelo | _Peso kg

SLLE) Riduzione del 29% eSt10 | 1,20 Midoned
LESH16D-100 1.70 : 9 K9
® Max. forza di spinta: 180 N ® Possibilita di ridurre la durata del ciclo

Max. accelerazione/decelerazione: 5000 mm/s?

® Ripetibilita di posizionamento: +0.05 mm . . 2. 400 mm/s

® Disponibili 2 tipi di motore/Motore passo-passo (Servo/24 VDC), Servomotore (24 VDC)

Tipo base/Tipo R Tipo simmetrico/Tipo L Tipo con motore in linea/Tipo D
serie LESLCIR serie LES[IL serie LES[ID

Caratteristiche 1 2 SNC



Serie LES/LESH

Tipo a elevata rigidita Serie LESH
LEANLE Inclinazione: 0.016 mm* -« Lesti6-50 carico: 25 N

Guida e unita di traslazione integrate
Utilizzo di una guida lineare a ricircolo di sfere  ©Olngombri ridotti

Per LESH8 R/L, corsa 50 mm

Foro passante per montaggio corpo
Montaggio possibile dall‘alto. % %_ S Em, i (i.

Foro di posizionamento

Migliore riproducibilita di montaggio del pezzo

Foro filettato per montaggio pezzo

e )

OVolume ridotto del 61% *

+ Confronto con le serie LESH16-50/LXSH-50
* Per il tipo R/L o

OMotore integrato

Unita guida e unita di scorrimento integrate nel corpo

2 tipi di motori disponibili
@ Motore passo-passo (Servo/24 VDC) i -
Ideale per il trasferimento di carichi elevati a bassa ||| ,

velocita e controllo e regolazione della forza di spinta %‘

@ Servomotore (24 VDC)
Stabile ad alta velocita e funzionamento silenzioso

Motore passo-passo

Servomotore

Carico

Meccanismo frenante attivo senza alimentazione (opzione)

fi i locita . . . .
3rafco dulds ko Evita la caduta dei pezzi (mantenimento)

Posizionamento pallet su
un trasportatore

Movimento a "Z" per
pick & place

Caratteristiche 2
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Unita di traslazione elettriche Serie LES/LESH

(Tipo simmetrico/Tipo L )

Le posizioni dell'unita di traslazione e del cavo sono dalla parte opposta rispetto a quelle del tipo base (tipo R), ampliando cosi la gamma di applicazioni.

Esempio di installazione

Quando si effettua l'installazione -
affiancata di due slitte, non si @ TIpO R Cavo

verificheranno interferenze tra loro ed
inoltre si potra risparmiare spazio.

o o o
2@ o0 ©
o O « o
-T'po R
: \ Tavola
(Tipo con motore in linea/Tipo D )
Larghezza ridotta del 45%
A
Q@ @
© @ ©
Dimensioni A [mm]
_Tagia R Tipo RIL
8 32 58.5
16 45 72.5
25 61 106

(Montaggio con fori passanti) (Montaggio con supporto laterale ) (Montaggio con fori filettat )
(Tipo R/L/D) (Tipo D) (Tipo R/L/D)

Supporto laterale |
= b
» j—
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Tipo programmabile serie LECP6/LECAG6
Facile impostazione

Motore passo-passo Servomotore

(Servo/24 VDC) (24 VDC)
LECP6 . LECA6 g
Se si desidera usarlo subito, selezionare “Easy Mode” (modo semplice).
<Utilizzo di un PC> e —
Software di programmazione controllore —=— — T J_Jw - Movimento manuale)
OFE possibile impostare ed eseguire su | £ =2 . i e i~ | | o] - Awio test )
un‘unica schermata i punti di e 2 e e o =

Impostazione punti
di posizionamento

impostazione || e 4 —
movimento manuale e T - 3 st .
velocita costante = T velocita costante

Esempio di controllo del display

1° schermata
z

posizionamento, il funzionamento di /E
prova, il movimento manuale e il —_—

movimento a velocita costante.

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

" Scegliere un‘cona dalla prima schermata e selezionare una funzione. T 7
" Impostare i punti di posizionamento e controllare il display nella "
seconda slchermala. Impostarelpunt] di po§J2|<3namenloe 20 schermata b =7 Sigrfl N > cchermata
controllare il display nella ( : Dati Asso 1 0 P ) E [ Monior Fvy
seconda schermata. | N.dipasso” 0 ™\ ——— N.dipasso 1
I[ Pos.  f12345mm |, Pos. 12,34 mm
' Velocita ', 100 mmys f Velocita 10 mm/s
\'5/ E possibile controllare lo
Possono essere impostati con “SET” dopo aver inserito i valori. stato di funzionamento.
B TR Dat Asse 1 Dati Asse 1
© 1 dati possono essere impostati | N-dipasso 0 | N.dipasso 1 |
con la posizione e la velocita (le || Pos. 50,00 mm “““““"  Pos. 80,00 mm |
altre condizioni sono gia impostate). |. Velocita 200 mm/s ; Velocita 100 mm/s ;

Unita gateway seric LEC-G

Unita per collegare la serie LECP6/LECAG 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 Attuatori elettrici compatibili
Rete bus Comunicazione . v
di campo seriale Finoa12 % } < -
ASHES controllori collegabili ~ - ==
_' < n Y Pinza elettrica  Unitaditraslazione eletiica ~ Cilindro elettrico/
4 "‘4 L = I I I Serie LEH Serie LES Con stelo
gateway (GW) 3 2 * L : " Controllori . Serie LEY
7 - : compatibil S
iI_ ga :!] E | Serie LEC g ?L /
1 | | . =
E 4 & K J E ‘ Gilindro elettrico/ Cilindro elettrico/
‘/ J - J 3 . . Senza stelo Unita rotante elettrica
Protocolli bus di o — serie LEF serie LER
campo applicabil CotinklB pepconer> M Ettorerr>> Cont:ollore mlotore Controllore =
- s 5 - passo-passo servomotore %\
controlloncollegamh ) (Servo/24 VDC) || (24 VDC) q =
) Serie LECP6 serie LECAG Cilindro elettrico/ Cilindro elettrico/
Ahm;gt:é 24 VDC per ’ l | el Mliniaturizzato Con cursore guidato
unita gateway | Serie LEP serie LEL

Caratteristiche 5 2 SNC



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 controllore.

© Funzionamento di prova continuo

fino a 5 punti di posizionamento.

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

® E possibile eseguire 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.

L T T

Finestra di impostazione
punti di posizionamento

|-smmear < s

Finestra di impostazione

parametro
Finestra di monitoraggio  Fnesiea g autoapprendimento
Dati Asse 1
Punti di posizionamen| _
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 123.45mm |
Schermata di impostazione Monitor di uscita Asse 1
punti di posizionamento g - s e 2322.]] A
SETON[ ] v

Schermata del monitoraggio

( )
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).
Controllore
Attuatore
g J

Caratteristiche 6



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 "

Motore passo-passo

@ mpostarel numero i posiione =@ Impostare una posizione d'aresto A €)) Registrazione (e vee)
Impostare un numero registrato Spostare l'attuatore fino ad una posizione Registrare la posizione d'arresto
per la posizione d'arresto darresto usando i pulsanti AVANTI e 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 0o
Interruttori di
regolazione

- dell'accelera-
© zione

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

o Attuatore elettrico
Serie LE

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 7
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serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

. Funzone ]

Funzione

Tipo programmabile

Tipo a programmazione

Impostazione parametri e
dati di posizionamento

LECP6/LECA6

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 [INP]

Uscita [OUT"]

[INP] output

Parametri operativi )

TB: Terminale di programmazione PC: Software controllore

Funzione

Descrizione

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

LECP6/LECA6

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 mm/s. Selezione tra 16 livelli
. [Posizione]: Posizione target Impostazione non richiesta | Insegnamento diretto
Posizione ) L [ BN [ ] Impostazione in unita di 0.01 mm,
[Spinta]: Posizione di inizio spinta Insegnamento JOG
Impostazione Accelerazioneldecelerazione | Accelerazione/decelerazione durante il movimento | @ | @ [ ] Impostazione in unita di 1 mm/s2. 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)
0siziona- — 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 mm/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 mm. | Impostazione in unita di 0.01 mm
[Posizione]: larghezza rispetto alla posizione target Impostazione 0.5 mm min. : dvera! ner o Impostazione non richiesta
In posizione ' 4 . . 4 Ale ° (Ur?ité' 001 ) 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 di 0.01 mm. | Impostazione in unita di 0.01 mm
Imposta- | Corsa (-) - limite laterale di posizione | x | x [ ) Impostazione in unita di 0.01 mm. | 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 i 1 mms. | 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 mm/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 coninuo 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 funzionamento ala | E possibile testare il funzionamento alla || Premere una vofa i festo MAN.UALE
MOVE x | @ @ | dstanzaeveloctaimpostatedala | distanza e velocita impostate dalla (@per loperazione di calbratura
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 LES/LESH

zione del sistema / I/O per usi generici

e . Fornito dal cliente
@®Unita di traslazione

elettrica

PLC

Alimentazione eleftica per segnale 10
24 VDC Nota)

®Cavo I/0
Tipo di controllore Codici

LECP6/LECA6 LEC-CN5-[]
LECP1 (aprogrammazione semplificata)| LEC-CK4-[]

@Controllore* LlLEEY

e

Per CN5

Per CN3

Per CN2

Tipo a programmazione semplificata
LECP1
Nota) Il terminale di programmazione , il kit di
configurazione e linterfaccia pannello
operatore non possono essere collegati.

Per CN1
Fornito dal cliente

Tipo programmabile
Alimentazione elettrica per conlrollore’_ LECP6/LECA6
()

Nota) .
24 VDC Connettore del driver

Nota) Quando é richiesta la conformitaa ~ (Accessorio)

UL, [lattuatore elettrico e il <Misura cavo app"cabi|e>
controllore devono essere usati con AWG20 (0.5 mm2)

un‘alimentazione classe 2 UL1310.

@Interfaccia pannello operatore (fornito dal cliente)
GP4501T/GP3500T
Fabbricato da Digital Electronics Corp.

Pr[l-'l'BCE II' template per i nostri

for the best interface attuatori puo essere scaricato

@®Cavo attuatore* LEL AT ENE]

Tipo di controllore Cavo standard  Cavo robotico gratuitamente dal sito web
LECP6 (Tipo programmabile) LE-CP-[I-S LE-CP-[] Pro-face. E possibile usare i
LECAG (Tipo programmabile) — LE-CA-0J componenti - del - posto i
LECP1 (Tipo a programmazione semplificata) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] plotaggio per realizzare le

regolazioni  dallinterfaccia
operatore a sfioramento.

Simbolo #: puo essere incluso nei “Codici di
ordinazione” per l'attuatore.

@Terminale di programmazione ¥ LI

(Con cavo da 3 m)
Codice: LEC-T1-3JGI

Caratteristiche 9

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

Cavo di comunicazione®----------
(3m)

oppure

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

Nota) Uso non consentito con il tipo a programmazione semplificata (LECP1).



Unita di traslazione elettriche

ne del sistema/segnale a impulso

Fornito dal cliente

PLC

Alimentazione eleftica per segnale 10

24 VDC Nota)

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

classe 2 UL1310.
@Azionamento* --@Cavo I/0
{ Tipo di driver Codici
LECPA LEC-CL5-[]J

Per CN5

Per CN2

Fornito dal cliente
Alimentazione per [
i N . q
driver 24 VDC "o @®Connettore del driver (Accessorio)
Nota) Quando é richiesta la conformita a <Misura cavo applicabile>
UL, l'attuatore elettrico e il driver AWG20 (0.5 mm?2)

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

Per CN1

@®Cavo attuatore* [ZLMLEL

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-T1-3JGL]

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

Caratteristiche 10



Serie LES/LESH Unita di traslazione elettriche

Configurazione/Rete in bus di campo

Unita gateway (GW) m
PLC .

(Fornito dal cliente) Protocolli Bus di campo applicabili : @Software di programmazione

CC-Link Ver. 2.0 controllore Pagina 62
Alimentazione elettrica DeviceNet™ f : o .
ith qat PROFIBUS DP (Il'cavo di comunicazione e il cavo USB sono compresi).

per unita gateway o e
24 VDC Nota) EtherNet/IP™ Codice: LEC-W2

fi::‘:ma' Rete Bus @Connettore di
. di campo alimentazione @ Por CNA
elettrica [ @Cavo di

(Accessorio)

= comunicazione
@Connettore di |4
comunicazione i -

. Jraginats (Accessorio)* & <4
@Cavo di comunicazione « CC-Link Ver. 2.0

LEC-CG1-UJ Solo DeviceNet™

.
L

Cavo USB@® PC
Per CN2 (Tipo A-miniB) (Fornito dal cliente)

Oppure

@Terminale di programmazione [ELLELK]

(Con cavo da 3 m)
----@Cavo tra diramazioni Codice: LEC-T1-3JG

LEC-CG2-[1

@Connettore resistenza
di terminazione 120Q
LEC-CGR

Pagina 65
----@Cavo di comunicazione
LEC-CG1-0

@Controllore [ELMEE] @®Controllore [EFIEEX]

Max. n. di controllori

Protocolli Bus di campo applicabili

collegabili
CC-Link Ver. 2.0 12
@Connettore di EEEEE - -
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 C;“‘m";;": 313‘(‘:"'9 passo-passo | .| ECP6
del controllore Mot del controllore Mot (Servo )
Controllore servomotore .
(24 VDC) serie LECAG
Nota) Collegare i terminali 0 V per I'alimentazione
elettrica  dell'ingresso  controllore e
1 I I'alimentazione elettrica dell'unita gateway.
Quando é richiesta la conformita a UL,
@Unita di traslazione elettrica I'attuatore elettrico e il controllore devono
essere usati con un'alimentazione classe 2
UL1310.

Caratteristiche 11
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l________Attuatorielettricismuc____________________J

Cilindro senza stelo

Motore passo-passo (Sevo24 VDC) ) ( Servomotore (24 VDC)

Servomotore AC

=== x| Trasmissione a vite Trasmissione a cinghia Trasmissione a vite Trasmissione a cinghia
— serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB "
. —
CAT.ES100-87 '
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. Max. carico Corsa . Max. carico Corsa . Max. carico Corsa . Max. carico Corsa
Taglia Taglia Taglia Taglia
o Tka] [mm] g Tkal [mm] o Tkal [mm] o Tkal [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 senza stelo ad alta rigidita (Servomotore AC Cursore guidato (Motore passo-passo (sevo2s voo)
Trasmissione a vite Trasmissione a cinghia e «z| Trasmissione a cinghia
Serie LEJS Serie LEJB Serie LEL =
3

CAT.ES100-104

CAT.ES100-101

serie LEY

Antipolvere/antischizzo

CAT.ES100-83

Serie LEY
._ [Forzadispinta) Corsa
Taglia IN] [mm]
16 141 Fino a 300
25 452 Fino a 400
32 707 Fino a 500
40 1058 Fino a 500

Servomotore AC

Tipo base
Serie LEY

Antipolvere/antischizzo

Tipo con motore in linea

Tipo con stelo guidato

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Guida su bronzine Guida a ricircolo di sfere
Taglia Max. carico Corsa Taglia Max. carico Corsa Taglia Max. carico| Corsa Taglia Max. carico; Corsa
[kal [mm] [kl [mm] [kl [mm] [kal [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Fino a 1000 25 5 Fino a 1000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Cilindro con stelo

Tipo base

Tipo con stelo guidato

Serie LEYLID serie LEYG [Tipo con motore in linea
serie LEYGLID

serie LEYG
._ |Forzadispinta Corsa
Taglia IN] [mm]
16 141 Fino a 200
25 452 Fino a 300
32 707 Fino a 300
40 1058 Fino a 300

Tipo con motore in linea
serie LEYCID

Antipolvere/antischizzo

Tipo con stelo guidato
serie LEYG

Tipo con stelo guidato
[Tipo con motore in linea

serie LEYGLCID

ZS\NC

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Taglia Forza di spintag Corsa Taglia Forza di spinta Corsa Taglia Forza di spinta  Corsa Taglia Forza di spinta 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

Caratteristiche 12



Tipo compatto serie LES

Tipo base/Tipo R
serie LESCIR

Tipo simmetrico/Tipo L
serie LESCIL

Tipo a elevata rigidita serie LESH

Tipo base/Tipo R Tipo simmetrico/Tipo L

CAT.ES100-78

serie LESHCIR

.| Max. carico Corsa
Taglia
9 Ikal [mm]
8 1 30, 50, 75
30, 50
1 )
6 3 75, 100
30, 50, 75
25 5 100, 125, 150

Miniaturizzato

Tipo con stelo
serie LEPY

Tipo con unita di traslazione
serie LEPS

Tipo con motore in linea/Tipo D
serie LESCID

serie LESHCIL

" Max.carico | Corsa Tipo con motore in linea/Tipo D
Taglia [kg] [mm] serie LESHCID
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
) ,
5 ° 150

9

CAT.ES100-

4

Unita rotante

Tipo base
serie LER

Tipo ad alta precisione
serie LERH

serie LEPY serie LEPS
.| Max. carico Corsa .| Max.carico | 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 (Servo/24 VDC)

Tipo a 2 dita
Serie LEHZ

Tipo a 2 dita
Con protezione antipolvere
serie LEHZJ

serie LER
Taglia Momento torcente [N-m] |Max. velocita [*/s]
Base |Coppia elevata| Base |Coppia elevata
10 0.2 0.3
30 0.8 1.2 420 280
50 6.6 10
Tipo a 2 dita Tipo a 3 dita
Corsa lunga serie LEHS
serie LEHF

CAT.ES100-77

Caratteristiche 13

N

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
.| Max. forza di presa [N] |Corsa/entrambi . | Max. forza di presa [N] | Corsa/entrambi . | Max. forza di |Corsalentrambi . | Max. forza di presa [N] | Corsalentrambi
Taglia [ goce | Compatto| ilati[mm]  '°9"@ Base| Compatto| ilatimm] 129" | “presa[N] | ilati[mm] 29" gase|Compatto | i lati [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 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 K—NX 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



: Controllore/driver

Tipo programmabile
Per motore passo-passo
serie LECP6

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

serie LEC-G

Tipo programmabile
Per servomotore
serie LECAG

Tipo di motore

Servomotore
(24 VDC)

e £
(R

T

i :I

[N

Tipo a programmazione
semplificata
serie LECP1

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

E

Controllore Driver

Comando a treno di impulsi
serie LECPA

\2

Tipo di motore

Motore passo-passo
(Servo/24 VDC)

Unita gateway
Unita gateway (GW) compatibile con Bus di campo

i

L

e pu o
Protocolli Bus di campo CC x — PIRIOIF] I —
applicabili -Link DEVI'GGNED EtherNet/IPE
Max. n. di controllori collegabili 12 8 5 12

. Diver ]
Driver servomotoreAC

Driver servomotore AC

Tipo con ingresso a impulsi/
controllo di posizione

Serie LECSA

(Tipo p—n

incrementale) ~ .
ShIE

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

Comando a treno di impulsi

serie LECSB z
(Tipo assoluto)

Tipo di motore

Servomotore AC
(100/200/400 W)

Tipo con ingresso

diretto CC-Link -
serie LECSC i
(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 14



: Varianti della serie

Unita di traslazione elettrica compatta Serie LES

) Corsa Carico [kg] Velocita Pagina di
“ [mm] [mm/s] riferimento
| 05 | 10a200 | 4 | serie
LESS8L] 30, 50, 75
1 | 025| 20a400 | 8 | LECP®
Motore passo-passo 30, 50 3 | 3 | 10 a 200 | 5 | Serie
S /24 VDC LES16[] 75, 100 LECPA1
(Servo/24 VDC) : 3 | 15 | 20a400 | 10 |
LES250] 0507 |_5 | 5 | 10a200 | 8 | serie
Tipo simmetrico/ 100125150 | 5 | 25 | 20a400 | 16 | LECPA Ny
i agina
Tipo L 1 | 1 | 10a200 | |
LES8[IA 30, 50, 75
1 | 05 | 20a400 | |
Servomotore 30, 50 3 | 3 | 10 a 200 | | Serie
LES16[1A ’
(24 VDC) 75,100 | 3 | 15 | 20a400 | 10 | LECA®
R 057 | 5 | 4 | 10a200 | 8 |
Ti tore in linea/Tipo D LES25,'A e
po con mofore in fineartip L 100,125,180 | 5 | 2 | 20a400 | 16 |
Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita serie LESH
Carlco [kg] - Serie e
T VeIoc;nta vite |controllore/ :;ﬂ::n?;
Tipo base/ 05 | 10a200 | 4 Serie
Tipo R LESHS8[] 50, 75 2 | | | | LECP6
1 | 025| 20a400 | 8 |
Motore passo-passo LESH160] 6 | 2 | 10 a 200 | 5 | Serie
50, 100
(Servo/24 VDC) 4 | 1 | 20 a 400 | 10 | LECP1
_. LESH250] | 50100 |_° |4 | 10a150 | 8 | serie
V\ 150 6 | 2 | 20a400 | 16 | LECPA N
'es"" agina
Tipo simmetrico/ LESHSIA 50, 75 2 | 0.5 | 10 a 200 | 4 |
Tipo L 1 | 025 | 20a400 | 8 |
Servomotore 5 | 2 | 10a200 | 5 | serie
LESH16[JA | 50, 100
i) 25 | 1 | 20a400 | 10 | LECAS
1 6 2.5 10 a 150 8
LESH25FA | %% | 25 | e |
- 4 | 15 | 20a400 | 16 |
Tipo con motore in linea/Tipo D
Controllore/driver LEC
. Motore Ten:i_one 1/0 parallelo Nurcriiiero
Tipo compatibile | . &' e
alimentazione posizionamenti
Motore passo-passo
LECP6
. (Servo/24 VDC) 11 ingressi 13 uscite
Tipo bil 231\(/)20 (Isolamento (Isolamento 64
programmablle Servomotore | ° | fotoaccoppiatore) | fotoaccoppiatore)
LECA6 (24 VDC)
Pagina 52
Tipo a 6 ingressi 6 uscite
programmazione | LECP1 T;:ng;:o\}pszs; 231\(/)20 (Isolamento (Isolamento 14
semplificata ==’ | fotoaccoppiatore) | fotoaccoppiatore)
_-— 5 ingressi 9 uscite
LECP1 LECPA t::(r:;nd??rr?z:i LECPA I\(Aggsgfzs,:o\-/pgsg)o 2_‘:1\(;30 (Isolamento | (Isolamento —
P =27 | fotoaccoppiatore) | fotoaccoppiatore)

Introduzione 1
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Unita di traslazione elettrica compatta
Serie LES

Selezione del modello 1

Procedura di selezione

| Per il tipo ad elevata rigidita serie LESH, consultare pagina 25. ‘

m Controllare carico-velocita.

b

Controllare
del ciclo.

la durata

’ Controllare il momento
ammissibile.

Esempio di selezione

m Controllare carico—-velocita. <Grafico velocita-carico> (Pagina 2)
Selezionare il modello target in base al peso del pezzo e alla velocita consultando il

<Grafico velocita—carico>.

Esempio di selezione) La serie LES16[1J-50 & temporaneamente selezionata in base
al grafico a destra.

Controllare la durata del ciclo.
E possibile calcolare la durata approssimativa del ciclo con il metodo 1.
Tuttavia, se & necessaria una durata del ciclo piu dettagliata, usare il metodo 2.

[ Metodo 1: Controllare il grafico sulla durata del ciclo. (Pagina 3)

Durata del ciclo:

E possibile ricavare T dalla seguente equazione.

T=T1+T2+T3+T4ls]|

® T1: Tempo di accelerazione e T3:
E possibile ricavare il tempo di
decelerazione dalla seguente equazione.

T1=Viails]| [T3=

V/a2 [s] |

e T2 E possibile ricavare il tempo della
velocita costante dalla seguente equazione.

T2 =

L-05-V-(T1+T3)

\

[s]

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, & selezionato LES161J-50.

1

® T4: Il tempo di assestamento varia a
seconda delle condizioni quali il tipo di
motore, il carico e il posizionamento
dei dati di movimentazione. Quindi,
calcolare il tempo di assestamento in
riferimento al seguente valore.

T4 =0.15[s]

Metodo 2: Calcolo <Grafico guida velocita—carico> (Pagina 2)
Calcolare la durata del ciclo attraverso
il seguente metodo di calcolo.

Esempio di calcolo)
Di seguito viene indicato come
calcolare il tempo da T1 a T4.

T1 =V/a1 =220/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]
L-0.5-V-(T1+T3)

T2 =
Y
50 -0.5 220 - (0.04 + 0.04)
- 220
=0.19 [s]
T4 =0.15[s]

Quindi, si ricava la durata del ciclo
nel seguente modo.
T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.19+ 0.04 + 0.15
=0.42[s]

Controllare il momento ammissibile. <Momento statico ammissibile> (Pagina 3)

<Momento dinamico ammissibile> (Pagina 4)

Confermare che il momento che si applica sull'attuatore si trovi
all'interno del campo ammissibile per la condizione statica e dinamica.

SvVC

O

Condizioni di esercizio

®Peso del pezzo: 1 [kg]
®\elocita: 220 [mm/s]
e Direzione di montaggio: Verticale
eCorsa: 50 [mm]

® Accelerazione/decelerazione:
5.000 [mm/s?]

e Durata del ciclo: 0.5 secondi

e Condizione di
montaggio pezzo:

200

LES160/Motore passo-passo Verticale

4
Passo 5: LES161K
3
— \
2 ‘\
g 2 \ Passo 10:
5 N | LESt160J
S \
1
0
0 100 200 300 400 500
Velocita [mm/s]
<Grafico velocita-carico>
LES161/Motore passo-passo
1.80 T
1.60 100 mm/s =
1.40 /y
@ 1.20 —
2 o A 200 mm/s
g 1 300 mm/s ———
2 0.80 >
0.60 L~ - [
S G I e W
0.42] 4|00 ,lnmlls —

0.20
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Corsa [mm]

200

<Durata del ciclo>
LES16/Mp
350
300 \
250
200 \
150
100

L6 [mm]

50

0
0051152253
Carico m [kg]

<Momento dinamico ammissibile>




Grafico guida velocita—carico

Selezione del modello Serie LE S

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

= || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di spostamento si trova al 100%.

Servomotore (24 VDC)

# |l seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di spostamento si trova al 250%.
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Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)
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Precauzioni specifiche
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Serie LES

Durata del ciclo (guida)

1.80

1.60

1.40

1.20

1.00

Tempo [s]

0.80

0.60

0.40

0.20

100 mm/s /,/
>~
/ i
7
T 200 mm/s
/
/, >/
300 mm/s L
/ // /—'
- —
/ // I
—% 400 nllm/s
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Corsa [mm]

Condizioni di esercizio
Accelerazione/decelerazione: 5.000 mm/s?

In posiz

ione: 0.5

Momento statico ammissibile

Modello LESS8 LES16 LES25
Mp [N-m] 2 4.8 14.1
My [N-m] 2 4.8 14.1
Mr [N-m] 0.8 1.8 48

N




Selezione del modello Serie LE S

o
2
Nota 1) Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile quando il centro di gravita del pezzo sporge in una g
direzione. Quando il centro di gravitd del pezzo sporge in due direzioni, consultare il Software di selezione =
. . e . dell'attuatore elettrico per conferma. °
Momento dlnamlco ammISSIbI|e Nota 2) Anche per il momento statico, usare un prodotto al di sotto del campo indicato nel grafico. http:/www.smcworld.com g
. . N
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Procedura di selezione I Per il tipo ad elevata rigidita serie LESH, consultare pagina 29. |

Unita di traslazione elettrica compatta (i T

Serie LES

Selezione del modello 2

s Iu

Controllare la forza richiesta. Confermare_il va!Iore impostato ’ Cont.rollare il fattore di
della forza di spinta. funzionamento.

Esempio di selezione

Condizioni
di esercizio

eCorsa: 100 [mm]

G

eForza di spinta: 90 [N] e Direzione di montaggio: Verticale verso l'alto
®Peso del pezzo: 1 [kq] e Tempo di spinta + Operazione (A): 1.5 secondi
eVelocita: 100 [mm/s] e Durata del ciclo totale (B): 6 secondi

m Controllare la forza richiesta.

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, é selezionata LES25[1K-100.
Per il momento ammissibile, la procedura di selezione @ la stessa di quella della regolazione del posizionamento.

5

Calcolare la forza necessaria approssimativa per l'operazione di spinta.
Esempio di selezione) ®Forza di spinta: 90 [N]
®Peso del pezzo: 1 [kg]
Quindi, si ricava la forza necessaria approssimativa
nel seguente modo: 90 + 10 = 100 [N].
Selezionare il modello target in base alla forza richiesta
approssimativa in riferimento alle specifiche (pagine 11 e 12).
Esempio di selezione) In base alle specifiche,
e Forza richiesta approssimativa: 100 [N]
®\/elocita: 100 [mm/s]
Pertanto, la serie LES25[] & temporaneamente
selezionata.
Quindi, calcolare la forza richiesta per I'operazione di spinta.
Se la posizione di montaggio & verticale verso |'alto, aggiungere
il peso dell'unita di traslazione dell'attuatore.
Esempio di selezione) In base al <Peso unita di traslazione>,
®LES25[] peso unita di traslazione: 0.5 [kg]
Quindi, si ricava la forza richiesta nel
seguente modo: 100 + 5 = 105 [N].

Confermare il valore impostato della forza di spinta.
<Valore impostato della forza di spinta-Grafico forza> (Pagina 6)

Selezionare il modello target in base alla forza richiesta in
riferimento a <Valore impostato della forza di spinta-Grafico forza>
e controllare il valore impostato della forza di spinta.
Esempio di selezione) In base al grafico sulla destra,
e Forza richiesta: 105 [N]
Pertanto, la serie LES25LIK &
temporaneamente selezionata.
Questo valore impostato della forza di
spinta & pari a 40 [%].

Controllare il fattore di funzionamento.

Controllare il fattore di funzionamento ammissibile in base al valore di

impostazione della forza di spinta in riferimento a <Fattore di

funzionamento ammissibile>.

Esempio di selezione) In base a <Fattore di funzionamento ammissibile>,
®Valore impostato della forza di spinta: 40 [%)]
Quindi, si ricava il fattore di funzionamento
ammissibile come 30 [%].

Calcolare il fattore di funzionamento per le condizioni di

esercizio e confermare che non superi il fattore di

funzionamento ammissibile.

Esempio di selezione) ® Tempo di spinta + Operazione (A): 1.5 secondi
® Durata del ciclo totale (B): 6 secondi
Quindi, si ricava il fattore di funzionamento come
1.5/6 x 100 = 25 [%] e questo & il campo ammissibile.

~
Z

Peso unita di traslazione [kg]
Corsa [mm]

30 50 75 100 125 150
LES8 0.06 0.08 0.10 — — —
LES16 | 0.10 0.13 0.18 0.20 — —
LES25 | 0.25 0.30 0.36 0.50 0.55 0.59

= Se la posizione di montaggio € verticale verso lalto, aggiungere il peso dell'unita di traslazione.

Modello

LES25[ /Motore passo-passo

200 | I
180 1 S I:i
160 ——Passo 8: LES25[ K
140 —
Z 120 —
9 100 —
N
S 80 —
40 Passo 16: LES25[1J
20 i
0
30 50 70

Valore impostato della forza di spinta [%]

<Valore impostato della forza di spinta—Grafico forza>

Fattore di funzionamento ammissibile
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Valore impostato della forza di spinta (%) | Fattore di funzionamento (%) | Tempo di spinta continua (minuto)
30 — —
50 max. 30 max. 5 max.
70 max. 20 max. 3 max.
Servomotore (24 VDC)
Vialore impostato della forza di spinta (%) | Fattore di funzionamento (%) | Tempo di spinta continua (minuto)
50 — —
75 max. 30 max. 5 max.
100 max. 20 max. 3 max.

+ La forza di spinta della serie LES8[JA raggiunge il 75%.

Controllo della spinta,

Posizione

Tempo

SvVC




Selezione del modello Serie LE S
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2
o
1S
3
Valore impostato della forza di spinta—Grafico forza g
N
Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC) §
LES8[] LES8IA [
16 16 o
14 ‘ ‘ — 14 ‘ s
- Passo 4: LES8LIK // i Passo 4: LES8[JAK Slen
sjwl
[
z 10 z 10 / ? -l
© 8 P © 8 / %
g /( g ol / g‘
[ 6 ,/ L 6 / @
Passo 8: LES8[1J =
4 4 Passo 8: LES8LJAJ o
2 2 g
0 0 g
30 50 70 50 75 100 <>r T
Valore impostato della forza di spinta [%]* Valore impostato della forza di spinta [%]* E;,‘ 7)
sl
% .|
LES160] LES160A 2
60 ‘ ‘ 40 ‘ ‘ @
35 [ N—
50 T Passo 5: LES1 6DK>/// % Passo 5: LES16[]JAK B —_—
({o]le}
= 0 / > 25 // 3?5
8 30 — T 90 — o
s N 1
20 . — I
Passo 10: LES160 10 Passo 10: LES161AJ —
10 5 (?
(&)
030 50 70 050 75 100 ﬂ
Valore impostato della forza di spinta [%]* Valore impostato della forza di spinta [%]*
-—
R o
LES25(] LES251A [3)
1T]
200 40
180 ! ! 35 I I — -
160 ——Passo 8: LES25[ K L % Passo 8: LES25[JAK // <
£ 80— — S s
60 — Passo 16: LES250IAJ
40 Passo 16: LES25(1J —| 10 2
20 5 S o
0 2%
30 50 70 50 75 100 28
Valore impostato della forza di spinta [%]* Valore impostato della forza di spinta [%]* 2 o
3 3
* Impostare i valori per il controllore. 3
| E—
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Serie LES

Precisione dell'unita di traslazione

= Questi valori rappresentano solo delle linee guida iniziali.

Modello

LES8

LES16

LES25

Parallelismo lato B con lato A

0.4 mm

Parallelismo di funzionamento lato B con lato A

Vedi grafico 1.

Perpendicolarita lato C con lato A 0.2 mm
Tolleranza dimensioni M +0.3 mm
Tolleranza dimensioni W +0.2 mm

[EETE Parallelismo di funzionamento lato B con lato A

0.5
E 0.4 //
2 ' /'
[
- |
.5 0.3
S L~
=}
5 02 - —
5 //
S g1~
&

0
30 60 90 120
Corsa [mm]

150

O

Parallelismo di funzionamento:
Inclinazione totale rilevata su un
comparatore a quadrante quando
la tavola compie una corsa
completa con il corpo fissato a
una superficie base di riferimento




Flessione della tavola (valore di riferimento)

Selezione del modello Serie LE S

= Questi valori rappresentano solo delle linee guida iniziali.

Momento flettente Mp

Spostamento dell'unita di traslazione causata

Momento flettente My

Spostamento dell'unita di traslazione causata dal momento

Momento torcente Mr

Spostamento dell'unita di traslazione causata dal

2
©
o
s}
S
°©
°
@
<
.2
N
K
[}
(2]

|

dal momento flettente Mp del carico : flettente My del carico Spostamento dell'unita di traslazione : momento torcente Mr del carico Spostamento dell'unita
Spostamento dell'unita di traslazione quando . quando vengono applicati dei carichi sulla sezione indicata . di traslazione della sezione A quando vengono applicati | &
vengono applicati dei carichi sulla sezione ' dallafreccia con l'unita di traslazione che fuoriesce. ' carichi sulla sezione F con la I'unita di traslazione ritratta. | S
indicata dalla freccia con l'unita di traslazione | | S
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Unité di traslazione elettrica compatta

Serie LE S

LESS, 16, 25

Codici di ordinazione

C€ N

LES

(e
®—0

0 Taglia
8

J 1(6P|1
©0 6000 00 ® & ¢

9 Tipo di motore

9 Posizione di montaggio motore

Tipo base/Tipo R Cavo

: i Controllori/
Simbolo Tipo azionamenti
compatibili

" LECP6

__ | Motore passo-passo LEGP1

(Servo/24 VDC) LECPA

Servomotore*
A (24 VDC) LECA6

+* LES25DA non & disponibile.

16 Motore
25 i
A
§ Tabella
Tipo simmetrico/Tipo L~ Tabella
L
Tipo con motore in linea/Tipo D
Tabella Cavo
°| 2o 2ore0
© ©00|| /
Motore
e Passo [mm] @ Corsa [mm]
Simbol Corsa
imbolo| LES8 LES16 | LES25 30 | 50 | 75 | 100|125 150
J 8 10 16 Modello
K 4 5 8 LES8 o O | @ | — | — | —
LES16 @ | @& | ® | @ | — | —
LES25 o @& © & ©® | ©®
= |l tipo R/L con freno non € disponibile.
@ Opzione motore e Corpo
— Senza opzione — Senza opzione
B Con freno S Specifica antipolvere*

# Per il tipo R/L (equivalente a IP5X), sulla testata
anteriore & montato un raschiastelo e su entrambe le
testate terminali sono montate le guarnizioni. Per il tipo
D, sulla testata anteriore & montato un raschiastelo.

A\ Precauzione

[Prodotti a norma CE]

(@ La conformita EMC & stata provata
combinando I'attuatore elettrico della
serie LES 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.

(@ Per il modello con servomotore (24 VDC), la
conformita EMC ¢ garantita grazie all'installazione
di un filtro antidisturbo (LEC-NFA).

Consultare pagina 61 per i dettagli sul filtro
antidisturbo. Leggere il Manuale di funzionamento
LECA per procedere allinstallazione.

[Prodotti a norma UL]

Quando e richiesta la conformita a UL,

I'attuatore elettrico e il controllore/driver

devono essere usati con un'alimentazione

classe 2 UL1310.

-

Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili. e
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> LES‘SR.'- 5" e
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda a quello sull‘etichetta del controllore/driver. e
(2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP). @ ?
J

# Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smcworld.com
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Tipo base (tipo R)

Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

Tipo simmetrico (tipo L)

Tipo con motore in linea (tipo D)

@ Montaggio*

@ Tipo di cavo cilindro*!

@ Lunghezza cavo cilindro [m]

. . Tipo R | . — Senza cavo = Senza cavo
Simbolo Montaggio ) Tipo D
99 Tipo L P S Cavo standard*? 1 1.5
— |Senza supporto laterale| @ [ R Cavo robotico (cavo flessibile) 3 3
Tipo |Con supporto laterale (4 pz.)| — [ ] #1 Il cavo standard deve essere usato su parti 5 5
« Maggiori informazioni a pagina 23. fisse. Per Il'uso su parti mobili, selezionare il 8 8%
cavo robotico. A 10*
%2 Disponibile solo per il tipo di motore “Motore "
passo-passo”. B 15
C 20*

m Tipo controllore/driver*!

@ Lunghezza cavo I/O [m]*'

* Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 11.

@ Montaggio controllore/driver

1 Consultare pagina 52 per le specifiche
dettagliate del controllore/driver.

#2 Disponibile solo per il tipo di motore “Motore
passo-passo”.

Controllori/azionamenti compatibili

LECP6/ LECA®), pagina 74 (per LECP1) o pagina 81
(per LECPA,) se & richiesto il cavo /0.

#2 Se si seleziona “Comando a treno di impulsi” per i tipi di
controllore/driver, il comando a treno di impulsi puo
essere usato solo con il differenziale. Solo cavi da 1.5
m utilizzabile con collettore aperto.

= Senza controllore/driver — Senza cavo = Montaggio con viti

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D Montaggio guida DIN*

6P | (Tipo coninserimento punti di posizionamento)| pNP 3 32 + La guida DIN non & compresa. Ordinarla a parte.
iN LECP1+2 NPN 5 52 Maggiori informazioni a pagina 54.

1P |(Tipo a programmazione semplficata)| pPNP x1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i

AN LECPA*2 NPN tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare la

AP | (Tipo con ingresso a impulsi) | pNP lunghezza del cavo 1/0. Consultare pagina 61 (per

Tipo programmabile

Tipo

Tipo programmabile

Tipo a programmazione
semplificata

Comando a treno di
impulsi

Serie LECP6

[Selezione del modello

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6

LECP1

Caratteristiche

Tipo con inserimento punti di posizionamento

Controllore standard

Possibilita di configurare il funzionamento|
( dati di posizionamento) senza I'utilizzo

di un PC o di un terminale portatile

Operazione mediante segnali di impulso

Motorecompatiole | M7 P pasco e tor passe passo

Numero massimo di punti di posizionamento 64 punti 14 punti ‘ —
Tensione di alimentazione 24VDC

Pagina di riferimento Pagina 53 ‘ Pagina 68 ‘ Pagina 75

O
g
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Precauzioni specifiche

|



Serie LES

Specifiche
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Modello LES8L] LES16L] LES25[]
Corsa [mm] 30, 50, 75 30, 50, 75, 100 30, 50, 75, 100, 125, 150
. Nota 1 Orizzontale 1 3 5
Carico [kg] ™" "y enticale 05 0.25 3 15 5 25
o | Forza di spinta dal 30 al 70 % [N] N2 2)3) 6a15 4a10 23.5a55 15a35 77 a 180 43a 100
§ Velocita [mm/s] Nota 1) 3) 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400
5 Velocita di spinta [mm/s] 10a 20 20 10 a 20 20 10a20 20
E Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?| 5000
-5 | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05
£ | Passo vite [mm] 4 8 5 \ 10 \ 8 \ 16
& | Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] N2 4 50/20
@ Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D)
Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere)
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
o | Taglia motore 20 128 42
§ Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
% | Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
E Tensione nominale [V] 24 VVDC £10%
2 | Assorbimento [W] Nota 5) 18 69 45
fg Assorbimento in standby durante l funzionamento [W] "o6 7 15 13
D | Assorhimento max. istantaneo [W] Vo2 7) 35 69 67
ool Tipo Freno senza magnetizzazione
58| Forza di tenuta [N] et 24 25 300 48 500 77
§§ Assorbimento [W] Neta9) 4 3.6 5
e 24 VDC +10%

Tensione nominale [V]

Nota 1) La velocita varia in base al carico. Consultare “Grafico guida velocita—carico” a pagina 2.
Nota 2) La precisione della forza di spinta € £20% (F.S.).

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. Inoltre, se la lunghezza del

Nota 4) Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test € stato eseguito sia in direzione

Nota 6) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata

Nota 7) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione. Questo valore pud essere usato per
selezionare l'alimentazione elettrica.

cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20%)

assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione

perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).
Nota 5) L"assorbimento” (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il attuatore € in funzione.

durante il funzionamento. Eccetto durante I'operazione di spinta.

Nota 8) Solo con freno
Nota 9) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.
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Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

g
3
£
o g
Specifiche 2
B
Servomotore (24 VDC) »
Modello LES8LIA LES16LIA LES257 A Nota1) o
Corsa [mm] 30, 50, 75 30, 50, 75, 100 30, 50, 75, 100, 125, 150
. Orizzontale 1 3 5 g
Carico [kg] Verticale 1 05 3 15 4 2 >
o | Forza di spinta dal 50 al 100% [N] N°ta2) 7.5a11 5a75 17.5a35 10a20 18 a 36 12a24 g:
§ Velocita [mm/s] 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 8
E Velocita di spinta [mm/s] 10a20 20 10a20 20 10a20 20 §
§ Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5000 §
5 | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05 8
5 | Passo vite [mm] 4 8 5 | 10 \ 8 | 16 §
é’_ Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] No23) 50/20 e
Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D) %)
Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere) % T
Campo della temperatura [°C] 5a40 % 7))
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione) g L_IIJ
o | Taglia motore 020 028 042 §
'S | Uscita motore [W] 10 30 36 2
% Tipo di motore Servomotore (24 VDC)
© | Encoder (sensore spostamento angolare) Fase A/B/Z incrementale (800 impulsi/giro)
% Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
% Assorbimento [W] Nota 4) 42 68 97
& | Assorbimento in standby durante l funzionamento W] Y929 | 8 (orizzontale)/19 (verticale) 9 (orizzontale)/23 (verticale) 16 (orizzontale)/32 (verticale)
& [ pssorbimento max, stantaneo W] Noas) 71 102 111
ool TiPO Freno senza magnetizzazione
25| Forza di tenuta [N] o 24 | 25 300 | 48 500 | 77
£ 8| Assorbimento [W] N'2®) 4 3.6 5
> | Tensione nominale [V] 24 VDC +10%

Nota 1) LES25DA non é disponibile.

Nota 2) | valori della forza di spinta per LES8[JA sono compresi tra il 50 e il 75%. La precisione della forza di spinta & +20% (F.S.).

Nota 3) Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia in direzione
assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (1l test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).
Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione
perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

Nota 4) L"assorbimento" (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il attuatore & in funzione.

Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata
durante il funzionamento. Eccetto durante I'operazione di spinta.

Nota 6) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per
selezionare |'alimentazione elettrica.

Nota 7) Solo con freno

Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.

Peso
Motore passo-passo (servo/24 VDC), servomotore (24 VDC) comune Ikl
Senza freno Con freno
Corsa [mm] 30 50 75 100 125 150 30 50 75 100 125 150
LES8} (A) 045 | 054 | 0.59 — — — — — 0.66 — — —
LES16} (A) | 0.91 1.00 | 116 | 1.24 — — — — 129 | 1.37 — —
Modello LES25} (A) 181 | 2.07 | 241 | 321 | 344 | 368 — 234 | 268 | 348 | 371 | 3.95
LES8D(A) 040 | 052 | 058 — — — 047 | 059 | 0.65 — — —
LES16D(A) 077 | 090 | 1.11 1.20 — — 090 | 1.03 | 1.25 | 1.33 — —
LES25D 182 | 2.05 | 235 | 307 | 327 | 347 | 208 | 231 | 261 | 333 | 353 | 374
12

O
g

|
LECPA | LECP1 ‘ Lec-G | LESRS ‘ [

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LES

Costruzione: Tipo base/Tipo R, Tipo simmetrico/Tipo L

1

[ aby >

c-C

" Sd by

AT T

A-A =D
H D
1 | ||
R — ] )
|
Componenti
N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 | Motore — — 20 | Grommet Resina sintetica —
2 | Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 21 | Simring Acciaio per struttura —
3 |Tavola Acciaio inox  |Trattamento termico + Nichelato per elettrolis 22 | Stopper Acciaio per struttura —
4 | Blocco guida Acciaio inox Trattamento termico 23 | Boccola — Solo specifica antipolvere
5 | Vite di trasmissione|  Acciaio inox |Traitamento termico + Trattamento speciale 24 | Guarnizione puleggia NBR Solo specifica antipolvere
6 | Piastra di alimentazione| Lega d'alluminio Anodizzato 25 | Guarnizione terminale NBR Solo specifica antipolvere
7 | Protezione puleggia| Resina sintetica — 26 | Raschiastelo NBR Solo specifica antipolvere
8 | Testata posteriore| Resina sintetica — 27 | Copertura Resina sintetica —
9 | Snodo Acciaio inox — 28 | Guida di ritorno | Resina sintetica —

Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi 29 | Supporto protezione Acciaio inox —
10 | Stopper cuscinetto Ottone Nichelato per elettrolisi 30 | Sfera d'acciaio Acciaio speciale —
(LES25R/L]) 31 | Bloccato — Solo con freno
11 | Piastra motore |Acciaio per struttura —
12 | Controdado Acciaio per struttura Cromato Pezzi di ricambio/cingm Parti di ricambio/Confezione di grasso
13 | Presa Acciaio per struttura | Nichelato per elettrolisi Taglia Codici Pezz0 di applicazione Codici
14 | Puleggia vite di trasmissione | Lega d'alluminio — LES8} LE-D-1-1 Unith. di rastazione GR-S-010 (10 )
15 | Puleggia motore | Lega d'alluminio — LES16} LE-D-1-2 GR-S-020 (20 g)
16 | Distanziale Acciaio inox Solo LES25R/L] LES25} LE-D-1-3
17 | Stopper posizione di 0 asse | Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi LES25F A LE-D-1-4
18 | Cuscinetto — —
19 | Cinghia — —
13 SVC
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Costruzione: Tipo con motore in linea/Tipo D

Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

F

=

A

1T I I AN

|

=

T o

L

Y d

b b e

paa g p g g

s

Spedito unitamente
al prodotto

o & D
t W I
A|© {}} @
H D
Componenti
N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 | Motore — — 21 | Guida di ritorno Resina sintetica —
2 | Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 22 | Supporto protezione Acciaio inox —
3 | Tavola Acciaio inox Trattamento termico + Nichelato per elettols 23 | Sfera d'acciaio Acciaio speciale —
4 | Blocco guida Acciaio inox Trattamento termico 24 | Cuscinetto — —
5 | Vite di trasmissione Acciaio inox |Tratiamento termico + Tratiamento speciale 25 | Simring Acciaio per struttura —
6 | Piastra di alimentazione| Lega d'alluminio Anodizzato 26 | Nastro per mascheratura — —
7 | Flangia motore Lega d'alluminio Anodizzato 27 | Boccola — Solo specifica antipolvere
8 | Stopper Acciaio per struttura — 28 | Raschiastelo NBR Solo specifica antipolvere
9 | Protezione motore | Lega d'alluminio Anodizzato 29 | Bloccato — Solo con freno
10 | Testata posteriore | Lega d'alluminio Anodizzato 30 | Supporto laterale Lega d'alluminio Anodizzato
11 | Protezione estremita motore| Lega d'alluminio Anodizzato
12 | Snodo Acciaio inox — Pezzi opzionali/Supporto laterale
Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi Modello Codici
13 | Stopper cuscinetto Ottone Nichelato per elettrolisi LES8D LE-D-3-1
(LES25D[]) LES16D LE-D-3-2
14 | Presa Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi LES25D LE-D-3-3
15 | Mozzo (lato vite di frasmissione) | Lega d'alluminio —

16

Mozzo (lato motore)

Lega d'alluminio

17 | Distanziale Acciaio inox Solo LES25D(]
18 | Grommet NBR —
19 | Portasatelliti NBR —
20 | Copertura Resina sintetica —

O

14
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[Selezione del modello

LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC

LECA6
LECP6

LEC-G

‘ LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche

|



Serie LES

Dimensioni: Tipo base/Tipo R

105 (G-1) x Tipo
T. (s
& P2 3
) B =
: :
[S) e
— of H —od—o——¢ 2
~ [s)
N -
l—B 4
G x M4 x 0.7 prof. filettatura 8 e
23H9 (+8’025) prof. 3 J
Con freno
Campo d'esercizio unita di traslazione Noa 1
(1 1
Posizione di
Fine corsa asse O Nota2) E
[Posizione di [Fine corsa]
asse 0] Nota3)
— H
12 F
Corsa (L)

A-A 35 +0.3
26.4
__ 4.1 (max. profondita di avvitamento) 9 121
2.1 (min. profondita di avvitamento) 11 )
a3H9 (*0%°) prof. 1.5 L
[sV)
< A o i
™ /4 [aY g
of _ ©,
6 X M3 x 0.5 Nota4) 26.5 < 23
7
12.2 D D
2 x M3 x 0.5 prof. filettatura 6
Connettore
Motore  Servomotore
passo-passo
N S ) R ) . . ) Cavo
Nota 1) Limiti entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. motore
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. Cavo 8£ I@I 2
Nota 4) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco freno d
guida e causare malfunzionamenti. 5 15

Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]
Modello L D E F G | Tipo J
LES8RO-30000-000000 945| 26 | 887| 625| 2 27 | 27
LES8RO-5011- 000 1375| 46 |131.7|1055| 3 29 | 58
LES8RO-7500-000000 1625| 50 |156.7|1305| 4 30 | 60

15 ZS\C



Dimensioni: Tipo

Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

base/Tipo R

LES16R

G x M5 x 0.8 prof. filettatura 10

4H9 (*39%°) prof. 4

13 (G-1) x Tipo
Tipo
D]
Q —B
@-—0-©-—0—-—o—-—
g o
= = : A

24H9 (*3%%0) prof. 4

Campo d'esercizio unita di traslazione Not2 1)

LI ]
Posizione di
Fine corsa asse 0 Nota2) E
[Posizione di [Fine corsa]
asse 0] Nota 3)
ol
14 F 16.5
Corsa (L) (2,3)
Cavo motore (2 x 95)
[\
ksl
A-A a
0.030 I
5.7 (max. profondita di awitamento) 17 24H9 (1 prof. 2 §
ool
2.7 (min. profondita d awitamento) 155 =
I
i <

C x M4 x 0.7 Nota4)

@

=

20

20.1

15.8

(C/2-1)xD

Nota 1) Limiti entro cui I'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 tras|

lazione.

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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco

guida e causare malfu

Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

nzionamenti.

Dimensioni [mm]
Modello L c D E F G |Tipo| J
LES16ROC-3000-000000 1085| 4 | 38 [1023| 78 | 2 40 40
LES16ROC-50C00-00000 1365| 6 | 34 |1303| 106 | 2 78 78
LES16ROC-75000-00000 1805| 8 | 36 |1743| 150 | 4 36 72
LES16RCIC-100C0-00000 2055| 10 | 36 [1993| 175 | 5 36 | 108
2 SNC

<7

72.5

Con freno

@& & Cavo motore (2 x @5)
| ® oS Cavo freno (¢3.5)

47 +0.3
31
P
(9}
e | =1t & @
® <
)
L@ 1
MRS
N <
12.5

2 x M4 x 0.7 prof. filettatura 8

Connettore
Motore  Servomotore
passo-passo
Cavo
motore
::avo E;g} Q
reno
16

[Selezione del modello

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche

|



Serie LES

Dimensioni: Tipo base/Tipo R

LES25R

21 (G-1) x Tipo

Tipo ©

~—B S
Q

) 8
&--—o-—O-o0——0 So

5 O :
! Te}

@5H9 (*59%°) prof. 5 B 6
J
Campo d'esercizio unita di traslazione Mo )
[—>
1] 1
" Posizione diT"
Fine corsa asse 0 Nota2)
[Posizione di [Fine corsa] E
asse 0] Nota3)
e — )
f
20 F 19.5
Corsa (L) (2,2)
(8}
I
A-A 0.030 =
+0.
7.3 (max. profondita di avvitamento) 5H9 (59 prof. 2 8 Cavo motore (2 x @5)
o ol
3.3 (min. profondita di avvitamento) 5.5 f;
I
[Te)

C x M5 x 0.8 Nota4)

30
[—

30
o

27

Nota 1) Limiti entro cui I'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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco
guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]
Modello L C D E F G | Tipo J
LES25RO-3000-00000 1445| 4 48 [1335| 105 | 2 46 | 46
LES25RC-5010-000CC] 1705| 6 42 (1595 | 131 2 84 | 84
LES25RO-75000-000000 2045| 6 55 [1935| 165 | 2 | 112 | 112
LES25ROC-10000- 0000 2775| 8 50 [2665| 238 | 4 56 | 112
LES25RO-12500- 0000 3025| 8 55 [2915| 263 | 4 59 | 118
LES25RC-1500]- 00 3275| 8 62 [3165| 288 | 4 62 | 124

17

ZSNC

Con freno

Cavo motore (2 x 95)

Cavo freno (3.5)

-

66.5 +0.3
45.8
a
© )
o
- <o
() Se
No A=
~
17.8
2 x M6 x 1 prof. filettatura 12
Connettore
Motore  Servomotore
passo-passo
Cavo
motore
Cavo
freno




Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LESSL

23H9 (*3%%°) prof. 3

L
S

3H9 (*%%%°) prof. 3

~—B
0 =
g ~ E
o f—L
O—o© o<
G }‘_ B
o
Q)
G x M4 x 0.7 prof. filettatura 8 Tipo
10.5 (G-1) x Tipo
Campo d'esercizio unita di traslazione N2 1
LI Sl
Posizione di
Fine corsa__ asse 0 Noa?) E
[Posizione di [Fine corsa]
asse 0] Nota 3) B
12 F
Corsa (L)
A-A 12.2 D D
6 x M3 x 0.5 Nota 4) 26.5
@3H9 (*3%%%) prof. 1.5 —A
&0 f—o=
&
S|
[(e] :
2.1 (min. profondita di awitamento) 11 a5 ~—A
H 4.1 (max. profondita di awitamento) 9 -

Nota 1) Limiti entro cui I'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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco

guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]
Modello L D E F G |Tipo| J
LES8LOO-3000-00000 945| 26 | 887| 625| 2 27 | 27
LESS8LO-50]C-000000 137.5| 46 [1317|1055| 3 29 | 58
LES8LO-75000-00000 1625 | 50 |156.7|1305| 4 30 | 60

Con freno

Cavo freno (93.5)

Cavo motore (2 x 95)

2 x M3 x 0.5 prof. filettatura 6

7

|

6.4

34

32.2

121
26.4
35 +0.3

Connettore

Cavo
motore

Cavo
freno

Motore
passo-passo

Servomotore

18

[Selezione del modello

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche

|



Serie LES

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LES16L
B-B J
33.5 106 24H9 (*59%°) prof. 4 Tf
B
© ° ‘ -
s N :
ﬂ Q- —0-D-—6—-—6——0
o] ~—B
Q
G x M5 x 0.8 prof. filettatura 10 Tipo
13 (G-1) x Tipo
Campo desercizio unita di traslazione M2 1
LI et
Posizione di E
Fine corsa asse 0 Nota2)
[Posizione di [Fine corsa]
asse 0] Notad)
¥ - o
§ - _
14 F 16.5
Corsa (L) (2,3)
A-A 15.8 (C/2-1)xD
5.7 (max. profondita di awitamento) D
2.7 (min. profondita di avvitamento) 37 — A
O . : &0 —0 _0g
%f@é—@-—@—-—
) i s TSNS
Al
@ &
15.5 A
M4 x 0.7 Nota 4) — 4H9 (9% ) prof. 2
CxM4x0 17 45 (0% )p

24H9 (*39%) prof. 2

Cavo motore (2 x 95)

Nota 1) Limiti entro cui '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 traslazi

one.

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.

4H9 (*3%%°) prof. 4

Nota 4) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco
guida e causare malfunzionamenti.

Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]
Modello L c D E F G |Tipo| J
LES16L00-3000-00000 1085| 4 | 38 |1023| 78 | 2 40 40
LES16L00-50000-00000 1365| 6 | 34 |130.3| 106 | 2 78 78
LES16L0C-7500-00000 1805| 8 | 36 |1743| 150 | 4 36 72
LES16LCC-10000-00000 2055| 10 | 36 |1993| 175 | 5 36 | 108

19
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g

Con freno

[1e)
n| <
N -
~ 2
o I 2xM4x0.7
o % prof. filettatura 8
31
47 +0.3
Connettore
Motore  Servomotore
passo-passo
Cavo
motore
Cavo
freno




Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LES25L
B-B 0.030 J
49 13.7 @5H9 (*09%°) prof. 5 6
s I
g [Te)
© .
re] ’: 5
—-—0——— Py
5 g
e /) <o
) —B =y
G x M6 x 1 prof. filettatura 12 . L
Tipo [}
21 (G-1)xF
(] Campo d'esercizio unita di traslazione N:‘“)
-1 Posizione di =~
Fine corsa asse 0 Nota2) E Con f
[Posizione di [Fine corsa] on freno
asse 0] Nota 3) -
I By
L == |
T
20 F 19.5
Corsa (L) (2,2)
A-A
7.3 (max. profondita di avvitamento) 27 (C/2-1)xD
3.3 (min. profondita di avvitamento) 50 D 17.8
~—A ~
[us T /@ A\
N7 - B ®
3 Yo o _@@r_@-@ O 1.
@ | © J| @
Ao~ —@- o® ]
T
) M 2 X M6 x 1 prof. filettatura 12
C x M5 x 0.8 Nota4) QJH-:A o N
- 5 45.8
a 66.5 0.3
o5H9 (*99%°) prof. 2 —
4] Cavo motore (2 x @5)
<_'3_'c>
(o)
I
© Connettore
Motore Servomotore

Nota 1) Limiti entro cui I'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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco

guida e causare malfunzionamenti.

Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

passo-passo

Cavo

motore

Cavo =l o FFI o
[=9e] [s\} L] V]

freno \LJ\. (5]
15

Dimensioni [mm]
Modello L C D E F G | Tipo J
LES25L0-3000-00000 1445 | 4 48 [1335| 105 | 2 46 | 46
LES25L-5000-00000] 1705| 6 42 1595 | 131 2 84 | 84
LES25L00-7500-00000 2045| 6 55 [1935| 165 | 2 | 112 | 112
LES25LC-10000-00000 2775| 8 50 |2665| 238 | 4 56 | 112
LES25L-12500-00000 3025| 8 55 |2915| 263 | 4 59 | 118
LES25L-1500]0-000000 3275| 8 62 [3165| 288 | 4 62 | 124
Z SVC 20

<7

[Selezione del modello

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche

|



Serie LES

Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D

LES8D A-A
= 1 sezione (corsa 30)
* 2 sezioni (corsa 50, 75)
2 G xM5x0.8x10
Q
x
(4}
* e} b
Q
18.2 4.6 >
; (0
c-C

Per la specifica

4.1 (max. profondita di awitamento)

2.1 (min. profondita di avvitamento)

D x M3 x 0.5 Nota )

servomotore
e antipolvere

Cavo freno (23.5)

Cavo motore (2 x @5)

65

Lunghezza cavo =280

Nota 1) Limiti entro cui I'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 5) L'unita di traslazione & inferiore alla protezione del motore. Assicurarsi che non interferisca con il pezzo.

04H9 (*8'030) prof. 4 17 32
5 4H9 (*0930') prof. 4
[«
- A
e pb—er1
i - ———]
—A
2xM5x0.8x10
* Montaggio superiore non disponibile 11 F J
Campo d'esercizio unita di traslazione Mo 1)
1 Il
o)
Fine corsa Posizione di E g
[Posizione di asse 0 Nota2) %
asse 0] Nota 3) [Fine corsa] =
— T ]
(1,5) 65
10 K 80.5 Lunghezza cavo =280
Corsa (L)
0
I
0.025 &
o3H9 (*o rof. 1.5 5
Vite di azionamento manuale M (c™)e g 2xM4x07x8
35 29
> 18
—C &
- G) o
s sttt — =07 o]
- <~—C AR
© N
Al (3]
12 B B 29.4
31+0.3
Con freno Connettore
Motore  Servomotore

passo-passo

Cavo
motore

Cavo
freno

)
)
Nota 4) La distanza tra la protezione estremita motore e la vite di azionamento manuale € max. 16 mm. Il diametro del foro della protezione estremita motore € ©5.5.
)
)

Nota 6) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]

Modello (L) B D E F G J K
CEsapCs0B 00T [os5 | 2° | © | 5| 4s5| 2 | — | &
ESebT 0BT oD faes | %6 | © 1915|645 | ¢ | 28 | 124
LEseb7e60 T Tems | % | © | 105|645 4 | 48 | 140

21
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Unita di traslazione elettrica compatta Serie LE S

o
@
©
o
S
2
Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D 2
‘N
()
LES16D 3
" -~
* 2 sezioni (corsa 30, 50, 75) ] 0
* 3 sezioni (corsa 100) 5.5
+0.030 5  4H9 (*°9%) prof. 5 5
G xM6x1x12 @4H9 (*3°%° ) prof. 5 it 8
/A 3
= = = = = )
_ 2 = SSe H
L = o
[Ie} @
g A g
x J g
o 2xM6x1x12 g
+ Montaggio superiore non disponibile 9 F (G/2-1)xJ o
o
Campo d'esercizio unita di traslazione Noa 1 é
o
. il g
Posizione di E E 3 ‘:,:)
Fine corsa asse 0 Nota2) 2 o L
[Posizione di [Fine corsa] o g 1
asse Q] Nota 3) ~ 5
(| g
(2]
[ —
(1.5) 65
11.5 K 86 Lunghezza cavo ~280 2 g
Corsa (L)
00O
il
~ |
s
c-C a 0]
i @4H9 (*3%%0 ) prof.2 o
57 (e, pofoncta d anitamente)  P€F 12 specifica i g azionamento manuale Yoz (5*°) g 2xM5x0.8x8 1
] — servomotore 45 K 178 O
2.7 min. profondta di awitamento) @ antipolvere 17 e % : ﬂ
R l«—C <
& e = P 1N
5 _ e, 0.0 e 1o oo e — o o
= -9 —o-—o-1 o 0d _ 1 ¥ | Ny 2 -
o
415 ql g ~—C 393 o
D x M4 x 0.7 Neta 6) q B : O
' T 40.3 0.3 Ll
16 (D/2-1)x B -l
Con freno Connettore <
Cavo freno (03.5) Motore  Servomotore o
passo-passo 8
Cavo motore (2 x @5) -
=] Cavo
motore
=f (| 5
= S
= S
(1.5) 65 Cavo é%
freno =t
149.5 Lunghezza cavo ~280 c 2
o
R
Nota 1) Limiti entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0. S ©
Assicurarsi che un pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le attrezzature presenti attorno all'unita di traslazione. g
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) La distanza tra la protezione estremita motore e la vite di azionamento manuale &€ max. 17 mm. Il diametro del foro della protezione estremita motore & @5.5.
Nota 5) L'unita di traslazione & inferiore alla protezione del motore. Assicurarsi che non interferisca con il pezzo.
Nota 6) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.

Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

Dimensioni [mm]

Modello L | B D E F G J K

LES16D 1908 [zses| % | ¢ |12S|es | 4 | 185 95

LEsteDTLe0Bor T [sees] * | © |1%05|65 | 4 |8 |1

LESt6D 178800 Jaes] | 8 |T45|8 | 4 |3 |75

Lestepor00Rc oo Tasas] | 10 [1995]8 | 6 |44 |1ees
% S\NC -



Serie LES

Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D

LES25D A-A
* 2 sezioni (corsa 30, 50, 75, 100)
x 3 sezioni (corsa 125, 150)
22 60 6 5H9 (+8.030) prof. 5
GxM8x1.25x 16 05H9 (9% ) prof. 5
S T s
e b
[ H = - - |
i 2xM8x1.25x 16 —A
S * Montaggio superiore non disponibile J
© 12 F (G/2-1)x J
Campo d'esercizio unita di traslaziong o2 &
m—+ Posizione di *«1 E ]
Fine corsa asse 0 Nota2) %)
[Posizione di [Fine corsa] z
asse 0] Nota 3) ";_
(1.5) 65
16 K 76.5 Lunghezza cavo =180
Corsa (L)
o
S
_ Per specifica antipolvere =
c-c o5H9 (99 ) prof.2 g 2xM6x1x14
7.3 (max. profondita di avvitamento) Vite di azionamento manuale Nea4) 55 29 058
3.3 (min. profondita di avvitamento) 24 e o 2
— wn
L
5 — B AR O Ca (Y oo s tat 38
= e ————o 1o 0@
D x M5 x 0.8 Nota$6) 57 2 ¢ 56.8
2} B 58.5 +0.3
27 (D/2-1)xB
Connettore
Con freno Mot
otore
Cavo f 3.5
vo freno (93.5) Motore
Cavo motore (2 x 95)
Cavo
0 motore
(1.5) 65 Cavo
. ) e ) N ) 117 Lunghezza cavo ~180 freno
Nota 1) Limiti entro cui l'unita di traslazione pud muoversi
quando ritorna nella posizione di asse 0. . L
Assicurarsi che un pezzo montato sullunita non interferiscacon - DimMensioni [mm]
i pezzi e le attrezzature presenti attomno allunita di traslazione. Modello (L) B D E F G J K
Nota 2) Posizione dopo il ritorno alla posizione di asse 0. LES25D[J-300]1-C1000000] 214 4
Nota 3) (IJI nu_merod.tre_lt parenltlesi indi_ca qléz_ando éocambiata la LES25D-30BOC-00000000 2545 8 1335 | 81 4 19 1215
irezione di ritorno alla posizione di asse 0. . LES25D1-500 -0 240
Nota 4 LBt e s e LESaSosenOOID [aeos| 2 | © |199) 7] 4 |® |17
foro della protezione estremita motore & 95.5. LES25DL1-75L)L -0 274 55 6 |1935| 96 4 64 181.5
Nota 5) L'unita di traslazione & inferiore alla protezione del tEg;ggg:ﬁ:ggggDDDDDD 21;5
motore. E H
50 8 [266.5| 144 4 89 |254.5
Note 6) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo LES25D(1-100BLICI-CICICICIC] 387.5
lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e LES25D1-125010-CI0101010] 372
causare malfunzionamenti. Usare bulloni con una LES25D[J-125B -0 412.5 55 8 2915 144 6 57 2795
lunghezza compresa tra la profondita massima e LES25D1-1500-00000 397
minima di avvitamento. LES25D-150B00-00000 4375] 62 | 8 |8165] 144 | 6 69513045
Supporto laterale
‘ ‘ :}% oE [mm]
i i ‘ Codici Mot | A B D E F G [Modello applicabile
T e ‘ LE-D-3-1 | 45 | 576 | 67| 45 | 20 | 33 | LES8D
+— LE-D-3-2 | 60 | 74 83| 55 25 40 LES16D
F A o LE-D-3-3 | 81 |99 |12 6.6 | 30 | 49 | LES25D
G B Nota) Codici per 1 supporto laterale.
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Procedura di selezione

Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita

Serie LESH

Selezione del modello 1

’ Per il tipo compatto serie LES, consultare pagina 1. ‘

m Controllare carico-velocita.

Esempio di selezione

m Controllare carico-velocita. <Grafico velocita-carico> (Pagina 26)

Controllare
del ciclo.

la durata

momento

’ Controllare il
ammissibile.

Selezionare il modello target in base al peso del pezzo e alla velocita facendo riferimento a

<Grafico velocita—carico>.

Esempio di selezione) La serie LESH1601J-50 & temporaneamente selezionata in base al

grafico mostrato a destra.

Controllare la durata del ciclo.

E possibile calcolare la durata approssimativa del ciclo con il metodo 1. Tuttavia, se & necessaria

una durata del ciclo piu dettagliata, usare il metodo 2.

+ Sebbene sia possibile fare una selezione corretta con il metodo 1, questo calcolo si basa su una condizione del carico
massimo. Pertanto, se & necessaria una selezione piu dettagliata per ciascun carico, usare il metodo 2.

[ Metodo 1: Controllare il grafico sulla durata del ciclo. (Pagina 27)

]

-

Calcolare la durata del ciclo attraverso il
seguente metodo di calcolo.

Durata del ciclo:

E possibile ricavare T dalla sequente equazione.

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

® T1: Tempo di accelerazione e T3:
E possibile ricavare il tempo di
decelerazione dalla seguente equazione.

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

e T2 E possiile ricavare il tempo della

velocita costante dalla seguente equazione.

L-05-V-(T1+T3)
\Y

T2 =

[s]

® T4: 1l tempo di assestamento varia a
seconda delle condizioni quali il tipo di
motore, il carico e il posizionamento
dei dati di movimentazione. Quindi,
calcolare il tempo di assestamento in
riferimento al seguente valore.

T4=0.15[s]

.

Metodo 2: Calcolo <Grafico guida velocita—carico> (Pagina 26)

Esempio di calcolo)
Di seguito viene indicato come calcolare
il tempo da T1 a T4.

T1 =V/a1 =220/5000 = 0.04 [s],
T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]

L-05-V-(T1+T3)

T2 =
v
_50-0.5-220-(0.04 +0.04)
220
=0.19[s]
T4=0.15]s]

Quindi, si ricava la durata del ciclo
nel seguente modo.

T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.19 + 0.04 + 0.15
=0.42[s]

N

Controllare il momento ammissibile. <Momento statico ammissibile> (Pagina 27)
<Momento dinamico ammissibile> (Pagina 28)

Confermare che il momento che si applica sull'attuatore si trovi all'interno
del campo ammissibile per la condizione statica e dinamica.

Aim

Condizioni di esercizio

N

®Peso del pezzo: 1 [kg]
®\elocita: 220 [mm/s]

© Condizioni di montaggio

pezzo:
e Direzione di montaggio: Verticale
eCorsa: 50 [mm]

® Accelerazione/decelerazione:
5000 [mm/s?]

e Durata del ciclo: 0.5 secondi 200

. J

LESH16[/Motore passo-passo Verticale

S

5 Passo 5 (LESH16[1K)
2
=15
8
5 Passo 10 (LESH16[1J)
O 1 S

Y
05 S
0 Y
0 50 100 150 200 250 300 350 400

Velocita [mm/s]

<Grafico velocita-carico>

LESH16[/Motore passo-passo

1.80 ‘ ‘ ‘
A
1.60 100 mm/s P
1.40 /\’
@ 1.20 200 mm/s |
8 1.00 -
g T 300 mm/s />’
= 0.80
0.60 o ] —
L B
042 == P40 mm/s -
0.20 | 1|
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Corsa [mm]
<Durata del ciclo>
LESH16/Mp

2,000 \
1,500

1,000
N

L4 [mm]

N
500

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, & selezionato LESH161J-50 .

25
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<Momento dinamico ammissibile>



Grafico guida velocita—carico

Selezione del modello Serie LESH

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

|| seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di spostamento si trova al 100%.

Servomotore (24 VDC)

= || seguente grafico mostra i valori nel momento in cui la forza di spostamento si trova al 250%.

o
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n
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Serie LESH

Durata del ciclo (guida)

1.80 |
1.60 100 mm/s /,/
1.40 >/
"
1.20 '/
o " 200 mm/s
é_ 1.00 /,/ >/
o 0.0 '/ 300 mm/s T
. // //)* S
. >~ fmm—
a0 //// e
' ____—?f 400 mm/s
0.20 |
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Corsa [mm]
Condizioni di esercizio
Accelerazione/decelerazione: 5.000 mm/s?2
In posizione: 0.5
Momento statico ammissibile
Modello LESH8 | LESH16 LESH25
Corsa | [mm] | 50 | 75 | 50 [100| 50 | 100150
Mp [N-m] 11
26 | 43 | 77 | 112 | 155
My [N-m] 11
Mr [N-m] 12 48 146 | 177 | 152
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Momento dinamico ammissibile

* Questo grafico mostra il livello di sporgenza ammissibile quando il centro di gravita del pezzo sporge in
una direzione. Quando il centro di gravita del pezzo sporge in due direzioni, consultare il Software di
selezione dell'attuatore elettrico per conferma. http://www.smcworld.com

Selezione del modello Serie LE SH

Accelerazione/decelerazione

5.000 mm/s2

o
°©
°
s}
S
°©
o)
[0}
c
.o
N
k)
[}
n

SvVC

O

o e - .
< | Direzione di sporgenza del carico Modello
£ | m: Carico [kg]
S | Me: Momento dinamico ammissibile [N-m]
o 5
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Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita
Serie LESH

Selezione del modello 2 ¢

5 )

Procedura d| selezione ’ Per il tipo compatto serie LES, consultare pagina 5.‘

m Controllare la forza richiesta. m

Confermare il valore impostato Controllare il fattore di

.

della forza di spinta. funzionamento.
Esempio di selezione
Condizioni oF di spinta: 90 [N eDirezi di taggio: Vertical I'alt |
di esercizio orza di spinta: 90 [N] irezione di montaggio: Verticale verso l'alto
®Peso del pezzo: 1 [kg] e Tempo di spinta + Operazione (A): 1.5 secondi
eVelocita: 100 [mm/s] e Durata del ciclo totale (B): 6 secondi
eCorsa: 100 [mm]
m Controllare la forza richiesta. Peso unita di traslazione kgl
Calcolare la forza necessaria approssimativa per l'operazione di spinta. Modello Corsa [mm]
Esempio di selezione) ® Forza di spinta: 90 [N] 50 75 100 150
®Peso del pezzo: 1 [kg] LESH8 0.2 0.3 — —
Quindi, si ricava la forza necessaria approssimativa LESH16 0.4 — 0.7 —
nel seguente modo: 90 + 10 = 100 [N]. LESH25 0.9 — 13 1.7

Selezionare il modello target in base alla forza richiesta
approssimativa in riferimento alle specifiche (pagine 35 e 36).
Esempio di selezione) Sulla base delle specifiche,

*+ Se la posizione di montaggio & verticale verso I'alto, aggiungere il peso dell'unita di traslazione.

LESH25[ /Motore passo-passo

e Forza richiesta approssimativa: 100 [N] 200
eVelocita: 100 [mm/s] 180 } }
Pertanto, la serie LESH25(] & 160 ——Passo 8: LESH25[ 1K L
temporaneamente selezionata. __ 140

Quindi, calcolare la forza richiesta per I'operazione di spinta. £ 120 —

Se la posizione di montaggio & verticale verso l'alto, aggiungere il g 100 ]

peso dell'unita di traslazione dell'attuatore. & 28 <

Esempio di selezione) In base al <Peso unita di traslazione>, 40 Passo 16: LESH251J -
® L ESH25[ ] peso unita di traslazione: 1.3 [kg] 20 |
Quindi, si ricava la forza richiesta nel 030 o ‘ -
seguente modo: 100 + 13 = 113 [N} Valore impostato della forza di spinta [%]

m Confermare il valore impostato della forza di spinta.
<Valore impostato della forza di spinta-Grafico forza> (Pagina 30)

Selezionare il modello target sulla base della forza richiesta facendo
riferimento a il <Valore impostato della forza di spinta—grafico forza>, e
controllare il valore di impostazione della forza di spinta.

<Valore impostato della forza di spinta—Grafico forza>

Fattore di funzionamento ammissibile
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Esempio di selezione) In base al grafico sulla destra,
eForza richiesta: 113 [N]

30 — —
Pertanto, la serie LESH25LIK & 50 max 30 max 5 max
temporaneamente selezionata. : : :
Questo valore impostato della forza di spinta & pari a 40 %] 70 max. 20 max. 8 max.
m Controllare il fattore di funzionamento. Servomotore (24 VDC)

Controllare il fattore di funzionamento ammissibile in base al valore di

impostazione della forza di spinta in riferimento a <Fattore di 50 - -
funzionamento ammissibile>. 75 max. 30 max. 5 max.
Esempio di selezione) In base a <Fattore di funzionamento ammissibile>, 100 max. 20 max. 3 max.

®Valore impostato della forza di spinta: 40 [%)]
Quindi, si ricava il fattore di
funzionamento ammissibile come 30 [%)].
Calcolare il fattore di funzionamento per le condizioni di
esercizio e confermare che non superi il fattore di
funzionamento ammissibile.
Esempio di selezione) ® Tempo di spinta + Operazione (A): 1.5 secondi
®Durata del ciclo totale (B): 6 secondi
Quindi, si ricava il fattore di funzionamento come
1.5/6 x 100 = 25 [%] e questo & il campo ammissibile.

Sulla base del risultato del calcolo sopraindicato, & selezionato LESH25[1K-100.

Per il momento ammissibile, la procedura di selezione é la stessa di quella della regolazione del posizionamento,
Z SNC

29

Vialore impostato della forza di spinta (%)

Fattore di funzionamento (%)

Tempo di spinta continua (minuto)

Vialore impostato della forza i spinta (%)

Fattore di funzionamento (%)

Tempo di spinta continua (minuto)

= La forza di spinta della serie LESH8[JA raggiunge il 75%.

Posizione

Controllo della spinta,

Tempo




Selezione del modello Serie LE SH
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Serie LESH

Precisione dell'unita di traslazione # Questi valori rappresentano solo delle linee guida iniziali.

Tolleranza
radiale

L

Modello LESH8 ‘ LESH16 ‘ LESH25 Tabella 1] Parallelismo lato B con lato A
Parallelismo lato B con lato A [mm] Vedi tabella 1. Modello Corsa [mm]
Parallelismo di funzionamento lato B con lato A [mm] Vedi grafico 1. 50 75 100 150
Perpendicolarita lato C con lato A [mm)] 0.05 ‘ 0.05 ‘ 0.05 LESH8 0.055 0.065 — —
Tolleranza dimensione M [mm] 0.3 LESH16 0.05 — 0.08 —
Tolleranza dimensione W [mm] +0.2 LESH25 0.06 — 0.08 0.125
Incidenza radiale [um] 420 | -10a0 | -14a0

Parallelismo di funzionamento lato B con lato A

— 0.14
€
% 0.12
c L1
g2 o1 4
g o
.S 0.08
g
2 0.06 pd
5 pZé
2 L Parallelismo di funzionamento:
£ 0.04 )
% Inclinazione totale rilevata su un
= 0.02 comparatore a quadrante quando la tavola
n‘u} compie una corsa completa con il corpo
0 fissato a una superficie base di riferimento
0 50 100 150 P
Corsa [mm]
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Flessione della tavola (valore di riferimento)

Selezione del modello Serie LE SH

= Questi valori rappresentano solo delle linee guida iniziali.

Spostamento dell'unita di traslazione causata dal momento
flettente Mp del carico Spostamento dell'unita di traslazione
quando vengono applicati dei carichi sulla sezione indicata

dalla freccia con l'unita di traslazione che fuoriesce.

Spostamento dell'unita di traslazione causata dal momento
flettente My del carico Spostamento dell'unita di traslazione
quando vengono applicati dei carichi sulla sezione indicata

dalla freccia con l'unita di traslazione che fuoriesce.

I

Spostamento dell'unita di traslazione causata dal momento
torcente Spostamento della tavola della sezione A quando
sulla sezione F vengono applicati dei carichi con l'unita di

traslazione ritratta.
F

I

" I f°> @) Og @) > © ’I
—| o o o
f— ) I I
Lr: Distanza tra il centro dell'unita Lr
| i di traslazione e il centro di
i — u gravita del carico.
1

LESHS8 LESHS8 LESHS8 Lr = 70 mm
E 0.2 E 041 E o

£ 0.20 | £ 0.10 I . I ] £ 0.03

% LESHgD-75 g 0.08 LESH8(-75 o LESH8-50 — |
5 0.15 ES pd % /

% % < 0.02

3 g 0.06 @ L~

Z 0410 = =

° LESH8-50 S 04 =

g / — T £ 0.0 A" | ESHBO-75 |
=1 0.05 =1 =1 /

o 2 0.02 LESH8-50 _| o

£ S | | g

< 0.00 < 0.00 < 0.00

8 0 20 40 60 8 0 20 40 60 2 0 25 50 75 100 125
o o o

@« Carico [N] @« Carico [N] @« Carico [N]
LESH16 LESH16 LESH16 Lr =120 mm
E 0. E o0 E 0.

E || I | / £ 0% LESH160-100

2 040 LESH160-100 ® LESH160-100 o —
_g .% 0z -% 0.06

‘g 030 e F

% % LESH161-50 % 0.04

g 0.20 LESH160-50 R — = LESH16-50 —
5 — S ’ LT S 0.02

2 0.10 2 — g

< 0.00 < 0.0 < 0.00

a 50 100 150 200 a 0 50 100 150 200 2 0 100 200 300 400
joN joN Q.

@« Carico [N] @« Carico [N] D Carico [N]
LESH25 LESH25 LESH25 Lr = 200 mm
5 0.60 / 5 03 Iz 5 o015 LESH2501-100 _

§° 4 g " A §° -
3 _/ LESH25C-100 3 RO 8 L
.%‘ 0.40 e % 0.2 T % 0.10
- / - - A~ LESH25-50]
S o200 / 5 o4 1 ESH250-50 _| S 005
e | — g == e L4
5 = ——T L ESH25[1-50 —| = = — T LESH250-150 |
£ — L 111 £ £ |
< 0.00 s 0.0 < 0.00
2 0 100 200 300 400 500 2 0 100 200 300 400 500 2 0 200 400 600 800
o o Qo
@« Carico [N] @« Carico [N] « Carico [N]
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Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

|

LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita

: C € RN
Serie LES

Codici di ordinazione

LESH

J|-150 S(1|6P|1
©0 60006 00 0 ®¢

(2o
o

0 Taglia 9 Posizione di montaggio motore 9 Tipo di motore

8 i i c Controllori/
16 Tipo base/Tipo R e Simbolo Tipo azionamenti
o Motore compatibili

R I D | | Motore passo-passo II:ESE?

Yot 3 (Servo/24 VDC) LECPA

T = Servomotore*
Tabella . (24 VDC) LECAG

. . . . + LESH25DA non ¢ disponibile.
Tipo simmetrico/TipoL 1,013

/\Precauzione

[Prodotti a norma CE]

(D La conformita EMC & stata provata
combinando l'attuatore elettrico della serie
LES e il controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla
configurazione del pannello di controllo del
Tabella Cavo cliente e dalla relazione con altre

= = = — apparecchiature elettriche e altri cablaggi.

O _Oc O* O » §3‘ Per questo, non & possibile certificare la

conformita EMC dei componenti di SMC

Motore incorporati nelle apparecchiature del cliente

nelle condizioni effettive di esercizio. Di

conseguenza, & necessario che cliente

e e verifichi la conformita con la direttiva EMC

Passo [mm] Corsa [mm del complesso di macchinari e attrezzature.

Simbolo| LESH8 | LESH16 | LESH25 Corsa @ Per il modello con servomotore (24

J 8 10 16 Modello 20|y iy VDC), la conformita EMC e garantita

K 4 5 8 LESHS8 @+ (] — — grazie all'installazione di un filtro
LESH16 o _ ° _ antidisturbo (LEC-NFA).

LESH25 ® — °® ® Consultare pagina 61 per i dettagli sul
filtro antidisturbo. Leggere il Manuale di
funzionamento LECA per procedere
all'installazione.

Tipo con motore in linea/Tipo D

# || tipo R/L con freno non & disponibile.

@ ) e [Prodotti a norma UL]
on'one motore COI‘pO Quando e richiesta la conformita a UL,
— Senza opzione — Senza opzione I'attuatore elettrico e il controllore/driver
B Con freno S Specifica antipolvere* devono essere usati con un'alimentazione
« Per il tipo RIL (equivalente a IP5X), sulla testata classe 2 UL1310.

anteriore & montato un raschiastelo e su entrambe le
testate terminali sono montate le guarnizioni. Per il tipo
D, sulla testata anteriore & montato un raschiastelo.

(
Il cilindro e il controllore/driver sono forniti insieme (set).
Verificare che il controllore/driver e il cilindro siano compatibili. e
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> LESH15HJ - 50 e
(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda a quello sull‘etichetta del controllore/driver. e
(2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP).
N © @ J

# Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smcworld.com
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Tipo base (tipo R)

Unita di traslazione elettrica elevata rigidita Serie LE SH

Tipo simmetrico (tipo L)

Tipo con motore in linea (tipo D)

@ Montaggio* @ Tipo di cavo cilindro*’ @ Lunghezza cavo cilindro [m]
. ) Tipo R| . — Senza cavo = Senza cavo
bol Montaggio i Tipo D
Simbolo gg TipolL | 1P S Cavo standard*2 1 1.5
— | Senza supporto laterale | @ [ ] R Cavo robotico (cavo flessibile) 3 3
Tipo |Con supporto laterale (4 pz)| — o #1 Il cavo standard deve essere usato su parti 5 5
* Maggiori informazioni a pagina 48. fisse. Per I.'uso su parti mobili, selezionare il 8 8
cavo robotico. A 10*
+2 Disponibile solo per il tipo di motore “Motore "
passo-passo’. B 15
C 20*

m Tipo controllore/driver*!

@ Lunghezza cavo I/O [m]*'

= Realizzato su richiesta (solo cavo robotico)
Consultare le specifiche Nota 3) a pagina 35.

@ Montaggio controllore/driver

1 Consultare pagina 52 per le specifiche
dettagliate del controllore/driver.

#2 Disponibile solo per il tipo di motore “Motore
passo-passo”.

Controllori/azionamenti compatibili

LECP6/ LECA®6), pagina 74 (per LECP1) o pagina 81
(per LECPA) se & richiesto il cavo 1/0.

%2 Se si seleziona “Comando a treno di impulsi” per i tipi di
controllore/driver, il comando a treno di impulsi puo
essere usato solo con il differenziale. Solo cavi da 1.5
m utilizzabile con collettore aperto.

= Senza controllore/driver — Senza cavo = Montaggio con viti

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D Montaggio guida DIN*

6P | (Tipocon inserimento punti di posizionamento) | PNP 3 32 + La guida DIN non & compresa. Ordinarla a parte.
1N LECP1#2 NPN 5 52 Maggiori informazioni a pagina 54.

1P | (Tipo a programmazione semplificata) | PNP x1 Quando si seleziona “Senza controllore/driver” per i

AN LECPA*2 NPN tipi di controllore/driver, non & possibile selezionare la

AP | (Tipo con ingresso a impulsi)| PNP lunghezza del cavo I/0. Consultare pagina 61 (per

Tipo programmabile

Tipo

Tipo programmabile

.

Tipo a programmazione
semplificata

Comando a treno
di impulsi

Serie

LECP6 LECA6

LECP1

Caratteristiche

Tipo con inserimento punti di posizionamento
Controllore standard

Possibilita di configurare il funzionamento
( dati di posizionamento) senza l'utilizzo
diun PC o di un terminale portatile

Operazione mediante segnali di impulso

Motorecompatie | Moo pessepase: S Veore pess o

Numero massimo di punti di posizionamento 64 punti 14 punti ‘ —
Tensione di alimentazione 24VDC

Pagina di riferimento Pagina 53 ‘ Pagina 68 ‘ Pagina 75

O
g
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1 Selezione del modello

LES

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LESH

Specifiche
Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
Modello LESH8] LESH160] LESH250]
Corsa [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
. Orizzontale 2 1 6 4 9 6
Carico [kg] ™79 ™y erticale 05 0.25 2 1 4 2
o | Forza di spinta [N] da 30% a 70% Nota 2)3) 6ai5 4a10 23.5a55 15a35 77 a 180 43 a 100
g Velocita [mm/s] Nota 1) 3) 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400
£ Velocita di spinta [mm/s] 10a20 20 10a 20 20 10a20 20
g Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5000
5 | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05
= | Passo vite [mm] 4 8 5 [ 10 [ 8 [ 16
2 | Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Not2 4 50/20
? [ Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D)
Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere)
Campo della temperatura [°C] 5a40
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
o | Taglia motore 120 128 [ 42
-2 | Tipo di motore Motore passo-passo (Servo/24 VDC)
5 Encoder Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro)
E Tensione nominale [V] 24 VDC £10%
£ | Assorbimento [W] Nota 5) 20 43 67
§ Assorbimento in standby durante il funzionamento [W] o 6] 7 15 13
& | Assorbimento max. istantango [W] o) 35 60 74
ool Tipo Freno senza magnetizzazione
S8 Forza di tenuta [N] s 24 25 300 { 48 500 77
f',-g Assorbimento [W] Nota9) 4 3.6 5

Tensione nominale [V]

24 VDC =10%

Nota 1) La velocita varia in base al carico. Consultare “Grafico guida velocita—carico” a pagina 26.
Nota 2) La precisione della forza di spinta € +20% (F.S.).

Nota 3) La velocita e la forza possono variare a seconda della lunghezza del cavo, del carico e delle condizioni di montaggio. Inoltre, se la lunghezza del

Nota 4) Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia in direzione

Nota 6) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata

Nota 7) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro € in funzione. Questo valore puo essere usato per
selezionare I'alimentazione elettrica.

cavo supera i 5 m, diminuira al massimo del 10% per ogni 5 m (a 15 m: ridotto del 20%)

assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).

Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione

perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale).
Nota 5) L"assorbimento" (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il attuatore € in funzione.

durante il funzionamento. Eccetto durante I'operazione di spinta.

Nota 8) Solo con freno
Nota 9) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno.
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Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

g
3
£
8
Specifiche 2
]
Servomotore (24 VDC) »
Modello LESH8OIA LESH160JA LESH25F A Nota 1) .
Corsa [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
i Orizzontale 2 1 5 2.5 6 4 o
Carico [kg] Verticale 0.5 0.25 2 1 25 15 s
o Forza di spinta dal 50 al 100% [N] Noa 2 75a11 5a75 17.5a35 10a20 18 a 36 12a24 Sl
‘3 Velocita [mm/s] 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400 § I'_IIJ
3 | Velocita di spinta [mm/s] Not2 2) 10a20 20 10a20 20 10a20 20 2
§ Max. accelerazione/decelerazione [mm/s?] 5000 g
5 | Ripetibilita di posizionamento [mm] +0.05 %
5 | Passo vite [mm] 4 8 5 | 10 \ 8 | 16 —
2 | Resistenza a urti/vibrazioni [m/s?] Neiad) 50/20 g
@ [ Funzionamento Vite di scorrimento + cinghia (tipo R/L), vite di scorrimento (tipo D) £
Tipo di guida Guida lineare (tipo a ricircolo di sfere) Lé
Campo della temperatura [°C] 5a40 3
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione) g
2 Taglia motore 120 (128 142 %
o Uscita motore [W] 10 30 36 H
% | Tipo di motore Servomotore (24 VDC) @
g Encoder Fase A/B/Z incrementale (800 impulsi/giro) L
5 | Tensione nominale [V] 24 VDC +10%
% Assorbimento [W] Nota4) 58 84 144 ©0o©
2 | Assorbimento in standhy durante il funzionamento [W] "¢ 4 (orizzontale)/7 (verticale) 2 (orizzontale)/15 (verticale) 4 (orizzontale)/43 (verticale) g?j
& | pssorhimento may. istantaneo [W] 029 84 124 158 T}
oo Tipo Freno senza magnetizzazione -
S| Forza di tenuta [N] - 24 | 25 300 | 48 500 | 77
28| Assorbimento [W] Noia®) 3.5 2.9 5 (4]
> | Tensione nominale [V] 24 VDC =10% 6
Nota 1) LESH25DA non ¢ disponibile. Ll
Nota 2) | valori della forza di spinta per LESH8[JA sono compresi tra il 50% e il 75%. La precisione della forza di spinta € +20% (F.S.). -
Nota 3) Resistenza alle vibrazioni: sottoposto ad un collaudo tra 45 e 2000 Hz non presenta malfunzionamenti. Il test & stato eseguito sia in direzione
assiale che in direzione perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale). -
Resistenza all'urto: non si sono verificati malfunzionamenti durante il test d'urto dell'attuatore sia in direzione assiale che in direzione o
perpendicolare alla vite di trasmissione. (Il test & stato eseguito con il cilindro in stato iniziale). 8
Nota 4) L™"assorbimento" (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il attuatore & in funzione. |
Nota 5) L'assorbimento in standby in funzionamento (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro si arresta nella posizione impostata
durante il funzionamento. Eccetto durante I'operazione di spinta.
Nota 6) L'assorbimento istantaneo massimo (compreso il controllore) si riferisce solo a quando il cilindro & in funzione. Questo valore pud essere usato per E
selezionare I'alimentazione elettrica. O
Nota 7) Solo con freno 1]
Nota 8) Per un attuatore con freno, aggiungere I'assorbimento per il freno. -
2
S
Peso EE
&3
=0
Motore passo-passo (servo/24 VDC), servomotore (24 VDC) comune § g
Modell Tipo base/Tipo R, Tipo simmetrico/Tipo L Tipo con motore in linea/Tipo D § ©
odetio LESHS(A) [LESH167 (A) LESH257(A) | LESH8D(A)|LESH16D(A) LESH25D g
Corsa [mm)] 50 75 50 | 100 50 100 150 50 75 50 | 100 50 100 150 —
Peso prodotto [kg] Senza freno | 0.55 | 0.70 | 1.15 | 160 | 250 | 3.30 | 426 | 0.57 | 0.70 | 1.25 | 1.70 | 2,52 | 3.27 | 3.60
Con freno — 0.76 — | 171 | 284 | 364 | 460 | 063 | 0.76 | 1.36 | 1.81 | 2.86 | 3.61 | 3.94
36
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Serie LESH

Costruzione: Tipo base/Tipo R, Tipo simmetrico/Tipo L

Cc-C
A e
S . //
— D
& © &
I | — - ‘:Ji
' =
i

? %D e—D
Y t —+ / 4\?
1 N
\
= : — i
s 1 /
| S5
G’ o] o~ M
- @/ H . 77
] I
~—D
A-A
\ ;;
| ¥
Componenti
N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 | Motore — — 22 | Boccola — Solo specifica antipolvere
2 | Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 23 | Guarnizione puleggia NBR Solo specifica antipolvere
3 |Tavola Acciaio inox Trattamento termico + Nichelatura per eletrolis 24 | Guarnizione terminale NBR Solo specifica antipolvere
4 | Blocco guida Acciaio inox Trattamento termico 25 | Raschiastelo NBR Solo specifica antipolvere/Stelo
5 | Vite di trasmissione Acciaio inox Trattamento termico + trattamento speciale 26 | Copertura Resina sintetica —
6 | Piastra di alimentazione | Lega d'alluminio Anodizzato 27 | Guida di ritorno Resina sintetica —
7 | Protezione puleggia| Resina sintetica — 28 | Raschiastelo Acciaio inox + NBR Guida lineare
8 | Testata posteriore| Resina sintetica — 29 | Sfera d'acciaio Acciaio speciale —
9 | Snodo Acciaio inox — 30 | Bloccato — Solo con freno
. Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi
10 | Stopper cuscinetto - — . . . .
Ottone Nichelato per elettrolisi (LESH25RILLI) Pezzi di ricambio/cinghia
11 | Piastra motore  |Acciaio per struttura Modello Codici
12 | Controdado Acciaio per struttura Cromato LESHS8] LE-D-1-1
13 | Presa Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi LESH16] LE-D-1-2
14 | Puleggia vite di trasmissione | Lega d'alluminio — LESH25] LE-D-1-3
15 | Puleggia motore | Lega d'alluminio — LESH25( 1A LE-D-1-4
16 | Distanziale Acciaio inox Solo LESH25R/L]
17 | Stopper posizione di 0 asse |Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi
18 | Cuscinetto — — Parti di ricambio/Confezione di grasso
19 | Cinghia — — Pezzo di applicazione Codici
20 | Grommet Resina sintetica — Unita di | GR-S-010 (10 g)
21 | Simring Acciaio per struttura — traslazione | GR-S-020 (20 g)
37 % SMC



Costruzione: Tipo con motore in linea/Tipo D

Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

10
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Tdd dd 5 e b
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D Spedito unitamente al prodotto

xxxmxxxx‘xxxx '
0 0000000000000

Pl oo - NE

! © 8 / i 1=

A 1000000000000

= 17
Componenti
N. Descrizione Materiale Nota N. Descrizione Materiale Nota
1 | Motore — — 22 | Sfera d'acciaio Acciaio speciale —
2 | Corpo Lega d'alluminio Anodizzato 23 | Cuscinetto — —
3 | Tavola Acciaio inox N e s 24 | Simring Acciaio per struttura —
4 | Blocco guida Acciaio inox Trattamento termico 25 | Nastro per mascheratura — —
5 V-ite di t-raje,missif)ne Acciallio ino.x. Tt;g“ggrnqgg*?g g;@g;; 26 | Raschiastelo NBR Solo specifica antipolvere/
6 | Piastra di alimentazione| Lega d'alluminio Anodizzato Snodo
7 | Flangia motore Lega d'alluminio Anodizzato 27 | Bloccato — Solo con freno
8 | Protezione motore | Lega d'alluminio Anodizzato 28 | Supporto laterale Lega d'alluminio Anodizzato
9 | Testata posteriore Lega d'alluminio Anodizzato
10 | Protezione estremita motore| Lega d'alluminio Anodizzato
11 | Snodo Acciaio inox — Pezzi opzionali/Supporto laterale
Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi Modello Codici
12 | Stopper cuscinetto Ottone Nichelato per elettrolisi LESH8D LE-D-3-1
(LESH25D) LESH16D LE-D-3-2

13 | Presa Acciaio per struttura| Nichelato per elettrolisi LESH25D LE-D-3-3
14 | Mozzo (lato vite di trasmissione) | Lega d'alluminio —
15 | Mozzo (lato motore) | Lega d'alluminio —
16 | Distanziale Acciaio inox | Solo LESH25D0] Parti di ricambio/Confezione di grasso
17 | Grommet NBR _ Pezzo di applicazione Codici
18 | Portasatelliti NBR — Unita_ di GR-S-010 (10 g)
19 | Copertura Resina sintetica — traslazione | GR-S-020 (20 g)
20 | Guida di ritorno Resina sintetica —

21

Raschiastelo

Acciaio inox + NBR

Guida lineare

O
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W Selezione del modello
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‘ LECPA | LECP1
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del prodotto
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Serie LES

Dimensioni: Tipo base (tipo R)

LESH8R

03H9 (*9

3H9 (*5%°) prof. 3

©1]11.5 (G-1)xF
[\
a8 F
I S [ TR T —
Q‘ =
+0. 4
0025)pr0f.3 7! J +U«

Campo d'esercizio unita di traslazione N2 1)

(1]

-

Fine corsa

-

Posizione di 5.5 K

asse Q Nota2)
[Fine corsa]

[Posizione di asse 0] Nota 3)

10 N 20
Corsa (M) (2)
Cavo motore (2 x @5)
) 36:0.3
N k) 27.5 0.3
A-A 9 031061 prof. 3 w2 o 135
11 S9o g fe——=
G x M4 x 0.7 prof. filettatura 8 1A 4 93) ©
9 o ff ®|
SR | "
, e B g o 8
= == = (oA |
57 ||255 © A ) 5
s c c 6 x M3 x 0.5 prof. filettatura 5 10 =
3 x M3 x 0.5 prof. filettatura 5.5
Con l;reno Cavo
Motore  Servomotore|
passo-passo
20
Cavo o
motore a
Cavo (& Rl ‘
freno EE‘ Eﬂ
. 15 . 15
[mm]
Modello C F G J K M N
LESH8ROII-5000-00000 46 29 3 58 111 | 1255 | 95.5
Cavo freno (93.5)
LESH8ROII-7500-00000 50 30 4 60 137 | 151.5 | 1215
Cavo motore (2 x @5)

39

Nota 1) Limiti entro cui l'unita di traslazione pud muoversi quando ritorna nella posizione di asse 0.
Assicurarsi che il pezzo montato sull'unita non interferisca con i pezzi e le strutture circostanti.

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.

Z;SNIC



Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

Dimensioni: Tipo base/Tipo R

LESH16R

04H9 (*9%%°) prof. 4

18 (G-1)xF

Campo d'esercizio unita di traslaziong N2 1

4H9 (*59%) prof. 4

(1] 1
~~Posizione di g | K
asse 0 Nota 2)
[Fine corsa]
Fine corsa T =
[Posizione di asse 0] Notad) | f—x - —— |: L
13 N 16.5
Corsa (M) (2.3)
0
kS
o
A-A 17 951993 prof. 5 85
oo
G x M6 x 1 prof. filettatura 12 15.5 6. 10
© A
S| w|
s| 2|8 | |
= ——————
= 3 e — R—
9 ||355 ) A
B\ C
19 (D/2-1) x C D x M5 x 0.8 prof. filettatura 6.5
Con freno Connettore
Motore  Servomotore |

Cavo freno (3.5)

Cavo motore (2 x 95)

passo-passo

20
Cavo %
motore E&

Cavo motore (2 x 95)

51:0.3

25

13
3 x M5 x 0.8 prof. filettatura 8

cavo EH = B
s ]
[mm]
Modello (& D F G J K M N
LESH16RO-50101-1C101C 40 6 45 2 45 116.5 | 135.5 | 106
LESH16RII-1000-CICICIC0C] 44 8 44 4 88 1915 | 210.5 | 181

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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

ZSNC

40

\
1 Selezione del modello

LES

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LESH

Dimensioni: Tipo base/Tipo R

LESH25R 245 (G-1)xF
F
0
Qoo o—o0 g
=
E ?o
© K
wn 1 [}
| T
0
- - 77
a5H9 (*6°%°) prof. 5 6
J
Campo d'esercizio unita di traslazione N2 )
M., Finecorsa .1
[Posizione di
Ni
asse 0] Nota 3) 10 K
Posizione di asse 0 Nota2)
[Fine corsa]
b i A\
1
16.5 N 19.5
Corsa (M) (2.2)
A-A 48 5
24 +0.03 Al
G x M8 x 1.25 prof. filettatura 16 06+001 prof.6 7 8g
—A S
& N
N =
Tl e J— o-
8| HHO-—So——06—
- ._e.—
ol 1
1.5 2 A
@ c D x M6 x 1 prof. filettatura 8
25 (D/2-1)x C
Con freno Connettore
Motore  Servomotore |
passo-passo
20
Cavo [ o
motore E=
Cavo [ o =
freno s o

Cavo freno (23.5)

Cavo motore (2 x 85)

I=cdll

106

70=0.3
48 0.5
21.5
® O,
[
o <t|
<| ©
' @
6.5 [te}
16.5 ©

3 x M6 x 1 prof. filettatura 10

[mm]
Modello C D F G J K M N
LESH25RJ-50]-00000C 75 4 80 2 80 | 143 | 168 | 132
LESH25RCICI-100C1C-CICICICIC] | 48 8 44 4 88 | 207 | 232 | 196
LESH25RCJ-1500001-000000000 | 65 8 66 4 132 | 285 | 310 | 274
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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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

% S\VC



Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LESHSL

A-A
G x M4 x 0.7 prof. filettatura 8

o7
6

Cavo freno (93.5)

Cavo motore (2 x @5)

J
23H9 (*8'025) prof. 3 4
“ =
N ™
S sssce e
H 2
] F g
Q115 (G-1)xF 22
Q) o
I
[$)
Campo d'esercizio unita di traslazione Not2 1)
Fine corsa 1
7 Posizione di ™~
asse 0] Nota 3)
5. K
Posizione di asse 0 a2
[Fine corsa] S
1‘: = a ‘u
) R C— E
10 N 20
Corsa (M) 2
z31818? prof. 3 3 x M3 x 0.5 prof. filettatura 5.5
15 c c 10
6 x M3 x 0.5 prof. filettatura 5 5 0
—A ©
:H%; ]
© - =
of _ o
© || | Cavo motore (2 x @5)
=—A 35007 prot. 3 v\\ ©
N e AN 3
g. 275
36:0.3
Connettore
Motore Servomotore |
passo-passo
20
] .
Cavo [=5] o @'a
motore &2 Vv [y
Cavo e (=
freno ‘@Ej‘ ‘@’E‘l‘
15
J [mm]
Modello C|F|G| J K M N
LESHS8LJ-50J1-000C0 |46 (29| 3 | 58 | 111 | 1255 | 95.5
LESH8LC-750000-CIC1C0C0C] |50 (30| 4 | 60 | 137 | 151.5 | 121.5

Nota 1) Limiti entro cui I'unita di traslazione pud muoversi quando fitorna 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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

ZSNC
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1 Selezione del modello

LES

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LESH

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LESH16L

J
o4H9 (+8'030) prof. 4 5
° [
< [ 1 <
I ee0000—o——o0 g
F ES
18 (G-1)xF >
<
Campo dlesercizio unita di traslazione No 1)
01,1, Finecorsa |1
[Posizione di
asse 0] No& 3 g K
Posizione di asse 0 Noa2)
[Fine corsa]
== = :
13 N | 165
Corsa (M) (2.3)
+0.03
+0.01 prof. )
054001 prof. 5 3 x M5 x 0.8 prof. filettatura 8
A-A 19 (D/2-1)x C
. 13
G x M6 x 1 prot. filettatura 12 a7 c D x M5 x 0.8 prof. filettatura 6,5 55 ©
| - [\
2 0| - —A ’[
B R 0 1 @ ; > @
r T
e . 3] = & © 0 2|2
i R ‘
‘gﬁt ™ Cavo motore (2 x 85)
[V
9] |355 o +0.03 17.5
= =—A 5 rof. 5 B ~—
‘ 1715'5 p i00LP 35 | 03
51:0.3
Con freno Connettore
Motore  Servomotore |
passo-passo
20 24
Cavo
motore
Cavo
freno
Cavo freno (3.5) l ‘
Cavo motore (2 x @5)
’ [mm]
- Modello C/D|F|G| J K M N
LESH16LJ-501 -0 40| 6 |[45| 2 | 45 | 116.5 | 1355 106
LESH16L-100C1C-CJCJCJCIC] |44 | 8 (44| 4 | 88 | 191.5 | 210.5 181
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Nota 1) Limiti entro cui '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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.
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Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

Dimensioni: Tipo simmetrico/Tipo L

LESH25L

J
o5H9 (+8'°30) prof. 5 6
% - =y 1]
Te]
© ! w
0 9]
i d
AN A A ~ARD 0o o S
w W w A% V A4 AV 8
~ t co
® R
T (2]
F z
245 (G-1)xF
Campo d'esercizio unita di traslazione Nota 1)
Fine corsa
[Posizione di
D1 /asse o) Noad) |1
10 K
Posizione di asse 0 No2?)
[Fine corsa]
: ey — |
B e [I qa C@
16.5 N 19.5
Corsa (M) (2.2)
0610:0; prof. 6 25 (D/2-1)x C
A-A c 16.5
) 52 " 6.5 v
G x M8 x 1.25 prof. filettatura 16 —A D x M6 x 1 prof. filettatura 8 o
|| © 7_@ ) I j‘@
SRS @ | B & & o d
Y ol Ny < (C g \’ () __F@: 7 7 -
g < A A i S 3
oy o ) =2 S
ving = '
o
- m M6 x 1
@[T @ =;@‘T ® 3Xx §x
15 50.5 008 \ prof. filettatura 10
. : || |24 ~—A | | 7 |6.001 prof. 6 o 215
18 48 0.5
- —_ - - 70:0.3
Con freno Connettore
- ] - - Cavo motore (2 x @5
Motore Servomotore |
passo-passo
20
]
Cavo [==]
motore ‘@
Cavo (=]
freno @J‘
15
Cavo freno (23.5) [mm]
Cavo motore (2 x 5) Modello CID[F[G][J[K[M]N
- LESH25L [ 1-50C11-ICIC0C0] 75| 4 (80| 2| 80| 143 | 168 | 132
LESH25L [ J-100CJCJ-CICICICIC] |48 | 8 |44 | 4 | 88 | 207 | 232 | 196
LESH25L[]J-150] -] |65 8 |66 | 4 | 132 | 285 | 310 | 274

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) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.

ZSNC
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1 Selezione del modello

LES

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LESH

Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D

LESH8D
A-A
* 2 sezioni
+0.030 14 40 0.030
- 4xM5x0.8Xx10 M 4H9 (+0 )prof.4
I ® ‘ —A
< x ‘ =
< el B e o e i . -
= - ——%—T—=%
4 o
18.2 5.8 - A
2xM5x0.8x10 8 F J
# Montaggio superiore non disponibile
Campo d'esercizio unita di traslazione No'a 1)
1 e
8 E Cavo motore (2 x 95)
Fine corsa : = = G
[Posizione di asse 0] Nota 3) é = = I ——
Posizione di asse 0 Nota2)
[Fine corsa] (1.8) 65
Servomotore 10.5 K 80.5 Lunghezza cavo =280
! (Specifica antipolvere)
- - Corsa (L)
P
|
o [sp)
e —
o
| | g
- - 335 2xM4x0.7x8
12.5 03 1001 prof. 3 . i 6xM3x0.5x5 14.5
E ¥
ol o N — = — - - _ i <
o AV —— < al ®
32.3 © B
: *lof 1 B B 31 0.3
33 0.3
Vite di azionamento manuale Neta 4)
Con freno Connettore
Cavo freno (03.5) Motore Servomotore
passo-passo
Cavo motore (2 x @5)
:C Cavo
motore
B <
(1.6) 65 Cavo
134 Lunghezza cavo = 280 freno
i
[mm]
Modello L B E F J K
LESH8DLI1-5011-1C1CC] 201.5 46 111 54.5 195 | 1105
LESH8D[I1-50BIC-ICICICIC] | 255 ' ' '
LESH8D[ 1 I-75C1C1-CIC1C100C ] 227.5 oo oo || mme || s | cess
LESH8D[1I-75BIC1-CICICICIC] | 2841 i ' ’

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) La distanza tra la protezione estremita motore e la vite di azionamento manuale & fino a 16 mm.

Il diametro del foro della protezione estremita motore & ¢5.5.

Nota 5) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.
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Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

o
@
k=l
s}
1S
3
Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D 2
N
[
LESH16D 3
—
A-A 15.5 45 ——
* 2 sezioni 4H9 (+8.030) prof. 5
4xM6x1x12 =~
OIS GaH9 (*9%) prof. 5 5 g
« 0 A >
8| \poemge 2 L 3
; E:Eﬂi ; ° o= - | | g (L{J)
] L Q| - - - - - - - 3 w
E=t==:] | = - EE - o
WP — 2
©
27.3 5.2 —A Y
2xM6x1x12 F J 2
" Montaggio superiore s
+ Montaggio superiore a
non disponibile g
Campo d'esercizio unit di traslazione Net2 ) é
(1] 9
— — - >
<
9 E Cavo motore (2 x @5) @
[
S
Fine corsa 7 == 7] g
[Posizione di asse 0] No2d) | = T — L 2
Posizione di asse 0 Nota2) —
[Fine corsa] (2.1) 65
11.5 K 86 Lunghezza cavo ~280 2 g
Corsa (L) 0O
il
] rpr
Servomotore
! (Specifica antipolvere) |
| Q@
(&)
17]
+0.03 © -
05 +0.01 prof. 5 kS 2xM5x0.8x8
Qf
6 8s D x M5 x 0.8 x 6.5 17 b
I &
= O
G [ 3 ! T
) S—te—06—"o 1 ——— : ol—talgl | 2
© o) @_5
o B 37 | 03 E
N
Vite di azionamento manuale N2 4 20 (D/2-1)xB 46-02 (&)
- - - - w
Con freno Connettore -
Cavo freno (93.5) Motore Servomotore
passo-passo %
Cavo motore (2 x 95) =
:C Cavo 5;:_%
! motore o5
H | - c =2
! o o
| s=
_— 58
— (&1
: o
(2.1) 65 Cavo T
freno —
149.5 Lunghezza cavo ~ 280
i
Modello L B D E F
LESH16DLI1-500 1 1- 110 219.5
40 6 116.5 65 39.5 122
LESH16DLI[1-50B -] 283
LESH16DI[1-1000]C1-CIC1CCIC] 288.5 o 5 s | s e | e
LESH16DI[1-100BCIC-CICICICIC] | 852 ' ’
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) La distanza tra la protezione estremita motore e la vite di azionamento manuale & fino a 17 mm.
Il diametro del foro della protezione estremita motore € ©5.5.
Nota 5) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.
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Serie LESH

Dimensioni: Tipo con motore in linea/Tipo D

LESH25D 5H9 (*3%%°) prof. 5
A-A
# 2 sezioni (corsa 50, 100) 22 60 5H9 (+g-030) prof. 5
« 2 sezioni (corsa 150) 6
GxM8x1.25x 16
X X X }<—A
- 5 — & ] ! &
= o1 CHC ¥ T %
O o - - - - R
T—X = - -
H —r S O © D
(2]
© 39.5 8
Q —A
o J
(6]
12 F (G/2—1) xJ
Campo d'esercizio unita di traslazione Nota 2xM8x1.25x 16
[1] 1 * Montaggio superiore non disponibile
14 E
Fine corsa Cavo motore (2 x @5)
[Posizione di asse 0] Neta3)
(ﬂl :; e —= _/T_
‘7”7”7 —\g_
-
1 B
- I
Posizione di asse 0 Nota2)
[Fine corsa] (2.2)
16.5 K 76.5 65
Corsa L Lunghezza cavo =180
©
Vite di azionamento manuale Noia 4 g_ 2xM6x1x14
06001 prof. 6 7 85 DxM6x1x8 235
o
e D &
o———fo- e B I -
© A N N i ; . 7S <[
@ % e | ¥ = N S| ©
© = D—- -—© S © _ | "
P
© B 55 0.5
&l [ 29 (D/2-1)x B 65 =03
Ser;lomotore T Con freno Connettore
! (Specifica antipolvere) !
- - Cavo freno (23.5) Motore
passo-passo
Cavo motore (2 x @5) [
: Cavo
1 =5 motore
[
Cavo
@2, 65 freno
117 Lunghezza cavo =~ 180
[mm]
Modello L B D E F G J K
LESH25D[1-50C1C1-C1C1C1C0C] 237.5 75 4 143 ” 405 | 1445
LESH25D[1-50B - 11010 278 4 ’ ’
LESH25D[1-100C1C1-CIC1C1C0C] 299.5
48 207 98.5 88 206.5
LESH25D[1-100BCIC-CICICICIC] | 340 8
LESH25D[1-1501C1-CICICICC] 377.5 .- 085 | 1265 6 69 e
LESH25D[1-150B1C-CICICICIC] | 418 ’ ’

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) La distanza tra la protezione estremita motore e la vite di azionamento manuale & fino a 4 mm.

Il diametro del foro della protezione estremita motore & ¢5.5.

Nota 5) Se vengono usati bulloni di fissaggio per il pezzo troppo lunghi, questi potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.
Usare bulloni con una lunghezza compresa tra la profondita massima e minima di avvitamento.
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Unita di traslazione elettrica ad elevata rigidita Serie LESH

Supporto laterale (tipo con motore in linea/tipo D)

il
J)

T

TTT
S

|
—

I

O

[mm]
Codici Nota) |~ A B D E F G |Modello applicabile
LE-D-3-1| 45 | 576 | 6.7 | 45 | 20 33 | LESH8D
LE-D-3-2 | 60 |74 83| 5.5 25 40 LESH16D
LE-D-3-3 | 81 | 99 12 6.6 | 30 49 | LESH25D
Nota) Codici per 1 supporto laterale.
48
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1 Selezione del modello

LES

I

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

|
LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS ‘

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LES/LESH

Al

Unita di traslazione elettriche/
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 \

] Uso

/A\Precauzione

1. Non applicare un carico che superi i limiti di esercizio.
Selezionare un prodotto in base al carico massimo e il momento
ammissibile. Se il prodotto viene usato al di fuori dei limiti di
esercizio, il carico eccentrico applicato sulla guida diventera ecces-
sivo con conseguenti effetti negativi quali la formazione del gioco
sulla guida, una minore precisione e una vita utile piu breve.

2. Non utilizzare il prodotto in applicazioni soggette a
forze esterne eccessive o a possibili impatti.
Rischio di provocare un guasto.

] Uso

/A\Precauzione

1. 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.
Valore iniziale: impostato su [0.50] o piu.

2) Operazione di spinta
Quando la forza effettiva supera il valore [Livello di trigger],
si accendera il segnale in uscita INP. Impostare la [Forza di
spinta] e il [Livello di trigger] entro i limiti prescritti.
Per assicurarsi che il cilindro spinga il pezzo con la [Forza
di spinta] impostata, si raccomanda che la [Forza di spinta]
e il [Livello di trigger] siano impostati sullo stesso valore.

2. Per regolare la spinta, assicurarsi di impostare su [Operazione
di spinta]. Non colpire mai in corrispondenza del fine corsa
salvo durante il ritorno nella posizione originale.

Rischio di danni o malfunzionamenti. Lo stopper interno
potrebbe rompersi a seguito della collisione con il finecorsa.

=

1 X

3. Non usare i seguenti valori per la forza di posizionamento.
¢ Motore passo-passo (Servo 24 VDC): 100%
* Servomotore (24 VDC): 250%
Se la forza di posizionamento & impostata al di sotto dei valori
indicati sopra, la durata del ciclo variera attivando un allarme.

4. La velocita effettiva del prodotto pud vedersi modificata
dal carico.

Al momento di selezionare un prodotto, consultare il catalogo
per le istruzioni sulla selezione e le specifiche.

5. Non applicare carichi, impatti né resistenze oltre al
carico trasportato durante il ritorno alla posizione di
0 asse.

In caso contrario, la posizione originale potrebbe spostarsi
dato che dipende dalla coppia del motore rilevata.
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/A\Precauzione

6. L'unita di traslazione e il blocco guida sono realizzati
in acciaio inox speciale. Se il prodotto & sottoposto a
getti d'acqua, potrebbe formarsi della ruggine.

7. Non ammaccare, graffiare o danneggiare il corpo, l'unita di
traslazione né le superfici di montaggio del modulo di alimentazione.

Si potrebbe causare la perdita di parallelismo delle superfici di
montaggio, l'allentamento della guida, l'aumento della
resistenza allo scorrimento o altri problemi.

8. Non ammaccare, graffiare o danneggiare la superfi-
cie sulla quale si muove la rotaia e la guida.
Rischio di aumentare la resistenza allo scorrimento e il gioco.

9. Durante il fissaggio di un pezzo, non applicare forti
impatti o momenti lunghi.

Se si applica una forza esterna superiore al momento ammis-
sibile, si potrebbe provocare l'allentamento della guida,
I'aumento della resistenza allo scorrimento o altri problemi.

10. Mantenere la planarita della superficie di montaggio
pari o inferiore a 0.02 mm.

L'insufficiente planarita di un pezzo o di una base montata sul
corpo del prodotto pud provocare il gioco della guida e una
maggiore resistenza allo scorrimento.

11. Non azionare il corpo principale con l'unita di
traslazione fissa.

12. Durante il montaggio del prodotto, per il cavo fisso
tipo R/L, mantenere un valore superiore alle dimen-
sioni di curvatura come mostrato sotto. Per il tipo D,

prevedere come minimo 40 mm per piegare il cavo.

40 e "
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Serie LES/LESH

Al

Unita di traslazione elettriche
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

/A\Precauzione

13. Per montare il prodotto, usare viti dalla lunghezza adeguata
e serrarle con una coppia pari o inferiore al valore massimo.
Il serraggio delle viti ad una coppia pil alta di quella raccomandata potrebbe causare un
malfunzionamento, mentre il serraggio a una coppia pill bassa pud causare lo spostamento della posizione
di montaggio o, in condizioni estreme, Iattuatore potrebbe staccarsi dalla sua posizione di montaggo.

Corpo fisso/ Modello | Vite |l oppadisregoiol] Qi Brefench
Montaggio laterale LII.EESSDS?[I)L M4 x 0.7 1.5 8
(Fori filettati) LES16RIL | M5 x 0.8 3 10
LES16D
LESH160] | M6 x 1 5.2 12
LES25R/L
LES25D
LESH25]| M8 x 1:25 10 16
Corpo fisso/ Modello Vite  |Mexcoppadiseraggio V| L [mm]
Montaggio laterale | LES8RL | \\. | (63 235
LESH8R/L ) ) 25.5
(Foro passante)
LES[I8D M4 x 0.7 15 18.2
LES16R/L ) ) 33.5
LES16D 25.2
LESH16R/L 35.5
LESH16D | V5% 08 8 27.3
LES25R/L 49
LES25D 39.8
LESH25R/L| M6 x 1 5.2 50.5
LESH25D 39.5
Pezzo fisso/ Modello Vite  |Maxoopiaciseraggolem] L [mm]
Montaggio frontale | LES8RIL 6
99 LESHBR/L | M3 05 0.63 55
LESCI8D
LESTBRIL| M4 X 0.7 15 .
LES16D
LESH16T| M5 x 08 3
a9 77777 | LES25RIL 12
G2 || ESHRBRIL| M6 x1 | 5.2 10
LES[125D 14

Per evitare che i bulloni di fissaggio del pezzo penetrino nel modulo di alimentazione, usare
bulloni di 0.5 mm o piu corti rispetto alla profondita di avvitamento massima. Se vengono usati
bulloni lunghi, questi potrebbero toccare la piastra terminale e causare malfunzionamenti.

Pezzo fisso/ ) Max. coppia di  |L (Vin.-max. profondita
Montaggio dall'alto Ly Ui serraggio [N'm] |di awitamento mm)
LES8L] 21a4.1
, _.' LESHsT| M3x 05 0.63 5 (Max)
aTall LES160] | M4 x 0.7 1.5 27a5.7
> ® LESH16[] 6.5 (Max.)
LES250] | 19 %08 3 33273
@ LESH250][ M6 x 1 5.2 8 (Max.)

Per evitare che i bulloni di fissaggio del pezzo tocchino il blocco guida, usare bulloni di
0.5 mm o piu corti rispetto alla profondita di avvitamento massima. Se vengono usati
bulloni lunghi, potrebbero toccare il blocco guida e causare malfunzionamenti.

Corpo fisso/Montaggio laterale
(supporto laterale)

Modello Vite e e d L [mm]
serraggio [N'm]
LESH8D | M4 x 0.7 15 6.7
LESH16D | M5 x 0.8 3 8.3
LESH25D| M6 x 1 5.2 12

In caso di utilizzo di supporti laterali per installare I'attuatore, assicurarsi di usare
il perno di posizionamento. Si potrebbe spostare in caso di vibrazioni o eccessive

forze esterne. ]
s
2/ ekl

Perno di posizionamento

O

14. Nel controllo e regolazione della forza di spinta, collocare il
prodotto in una posizione di almeno 0,5 mm dal pezzo.
(Questa posizione corrisponde alla posizione di inizio spinta).

Se il prodotto viene collocato nella stessa posizione del pezzo,
potrebbe generarsi il seguente allarme e verificarsi un
funzionamento instabile.

a. Si genera l'allarme ”Pos. fallita"
Il prodotto non € in grado di raggiungere una posizione di inizio
spinta a causa della variazione della larghezza dei pezzi.

b. Si genera I'allarme ”ALM di spinta".

Il prodotto viene respinto dalla posizione di inizio spinta
dopo aver cominciato a spingere.

15. Quando si applica una forza esterna sull'unita di

traslazione, € necessario ridurre il carico per la
calibratura.

Quando un condotto cavi o un tubo mobile flessibile & collegato
all'attuatore, la resistenza allo scorrimento dell'unita di traslazione
aumenta e potrebbe portare a un guasto operativo del prodotto.

16. In caso di utilizzo di supporti laterali per installare I'attuatore,
usarlo entro i limiti delle dimensioni indicati sotto.

In caso contrario, l'installazione diventera instabile e le sue
parti lasche. )

\
1 Selezione del modello

LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

Modello L [mm]
LESJ8D)-30 5a10
LES(I8D1-50 20230
LES(I8D-75 50 a 60
LES(116DC-30 5a10
LES(]16DL-50 20230

- LES(116DC1-75 60a 75

LESC]16DI-100 | 85a 100 ®
LES[]25D(1-30 5a15 S
LES[125DC1-50 25235 ge
LES(J25D(1-75 60 a 75 a8
LES(125D(1-100 | 70a 100 55
LES[125D1-125 | 155a 170 23
LES[J25D(1-150 | 160 a 180 -

o

17. Per LESCICID, non afferrare né spelare il nastro per
mascheratura sul lato posteriore del corpo.
Il nastro per mascheratura potrebbe staccarsi e corpi estranei
potrebbero entrare nell'attuatore.

18. Per LES[IID, si formera uno spazio vuoto tra la flangia
del motore e l'unita di traslazione quando l'unita si
muove (indicato con la freccia sotto). Attenzione a non
inserire mani né dita in uno spazio vuoto.

L— R

s
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Serie LES/LESH

Unita di traslazione elettriche/
Precauzioni specifiche del prodotto 3

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
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Uso |
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Manutenzione

/A\Precauzione

19. Per montare il corpo con fori passanti nelle direzioni di

montaggio indicate sotto, usare due supporti laterali come
mostrato nelle figure.
In caso contrario, l'installazione diventera instabile e le sue parti lasche.

Montaggio dal basso

5 mm max.
I 2
]
[ Inly
5 mm max.
¢ &
= !
- e
L 23 £
® @
Montaggio verticale:
[ [l
@] |of ¢ |o|[®]
. & ]
5] © ¢
£
“ E of & o
0 ©
|

20. Installare il corpo come mostrato sotto con il O.

Dato che il supporto del prodotto diventa instabile, si potrebbe
verificare un malfunzionamento, un disturbo irregolare e una flessione.

21. Anche con lo stesso numero di prodotto, &

51

possibile spostare a mano I'unita di traslazione di
alcuni prodotti ma non di altri prodotti. Tuttavia,
questi prodotti non sono anomali. (Senza freno)
Questa differenza si verifica perché c'€ una piccola
variazione con l'efficienza positiva (quando [l'unita di
traslazione € mossa dal motore) e una grande variazione con
l'efficienza inversa (quando I'unitd & mossa manualmente) a
seconda delle caratteristiche del prodotto. Non c'e
praticamente alcuna differenza tra i prodotti quando questi
sono azionati dal motore.

~
Z

SvVC

A\ Attenzione

1. Assicurarsi di interrompere |'alimentazione elettrica

prima di iniziare le operazioni di manutenzione o
riparazione del prodotto.

2. Durante la fase di lubrificazione, indossare occhiali
di protezione.
3. Eseguire la manutenzione in accordo con i seguenti requisiti.

Frequenza della manutenzione
Eseguire la manutenzione in accordo con la tabella sotto.

Controllo esterno

©)

Frequenza
Ispezione prima del funzionamento giomaliero
Ispezione ogni 6 mesi*
Ispezione ogni 250 km*
Ispezione ogni 5 milioni di cicli*

Controllo cinghia

O|0|O

# Selezionare quella che viene prima.

Elementi per controllo visivo esterno
1. Viti di arresto lente, sporcizia anomala

2. Controllo di incrinature e giunti per cavi

3. Vibrazioni, rumori

Elementi per controllo cinghia (solo tipo R/L)

Arrestare immediatamente il funzionamento e sostituire la
cinghia se questa sembra abbassata.

a. La tela dentata &€ consumata.
La fibra della tela diventa crespa. La gomma € rimossa e la
fibra diventa biancastra. Le linee delle fibre diventano
indistinte.

b. Spellatura o usura della parte laterale della cinghia
L'angolo della cinghia diventa arrotondato e la sfilacciatura
fuoriesce.

c. Cinghia parzialmente tagliata
La cinghia & parzialmente tagliata. | corpi estranei presenti
nella dentatura eccetto la parte tagliata causano
imperfezioni.

d. Linea verticale della dentatura della cinghia
Imperfezione che si forma quando la cinghia scorre sulla
flangia.

e. Il retro in gomma della cinghia & morbida e appiccicosa.

f. Rottura sulla testata posteriore della cinghia

Si raccomanda di sostituire la cinghia dopo 2 anni oppure
dopo la seguente distanza.



Controllore/driver

Modello programmabile Pagina 53

Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC)
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Controllore (Modello programmabile) c € c“us

Motore passo-passo (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotore (24 VDC)

Serie LECAG6

Codici di ordinazione

/\Precauzione LE C P 6P -

[Prodotti a norma CE] -
(D La conformita EMC & stata provata
combinando 'attuatore elettrico della serie
LES/ LESH e il controllore della serie LEC. . .
La normatva EMC dipende dalla Controllore Serie LECP6  serie LECA6
configurazione del pannello di controllo del

cliente e dalla relazione con altre ‘i
apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Motore compatibile

Per questo, non & possibile certificare la Motore passo-passo (Eccettq le spemﬁche del cavo e le opzioni dell'attuatore)
conformita EMC dei componenti di SMC P (Servo/24 VDC) Esempio: Inserire “LESH8RJ-50" per

incorporati nelle apparecchiature del LESH8RJ-50B-R16N1.

cliente nelle condizioni effettive di Servomotore
esercizio. Di conseguenza, & necessario A (24 VDC)
che cliente verifichi la conformita con la ‘Opzione
direttiva EMC del complesso di macchinari

e attrezzature. i di nosizi — | Montaggio con viti
@ Per la serie LECA6 (controllore Numero punti di posizionamento® *Lunghezza cavo 0 [M]  "H o) Montaggio guida DIN

servomotore), la conformita EMC & : 64

garantita grazie all'installazione di un filtro ‘ Senz1a cavo Nota) Guida DIN non compresa.

antidisturbo  (LEC-NFA).  Consultare . . 5 i

pagina 61 pfar i dett)agli sulfiltro Tipo di I/O parallelo ¢ 3 Ordinaria a parte.

antidisturbo. Leggere il Manuale di N | NPN

funzionamento LECA per procedere 5

allinstallazione. P | PNP
[Prodotti a norma UL]
Quando é richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il controllore devono . . o . . . . .
essere usati con un‘alimentazione classe « Se si seleziona il tipo dotato di controllore al momento di ordinare la serie LE, non c'é

¢ Codice attuatore

ajw|=||

2 UL1310. bisogno di ordinare questo controllore.
s
Il controllore e fornito come unita singola (ricambio).
Verificare che il controllore e il cilindro siano compatibili. e X o
<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli> M@ e
() Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del cilindro corrisponda a quello sull'etichetta del controllore. i,ui e
(2 Controllare che la logica dei segnali I/O sia la medesima (NPN o PNP). @ @
-
= Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web http://www.smcworld.com
Specifiche
Specifiche di base
Elemento LECP6 LECA6
Motore compatibile Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Servomotore (24 VDC)
. . - Nota 1) | TENsione di alimentazione elettrica: 24 VDC +10% Assorbimento: 3 A (picco 5 A) Neta2) | Tensione di alimentazione elettrica: 24 VDC +10% Assorbimento: 3 A (picco 10 A) Nota2)
Alimentazione elettrica Nota 1) . Ao . . S )
[Compresa potenza driver motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]| [Compresa potenza driver motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio]
Ingresso parallelo 11 ingressi (isolamento fotoaccoppiatore)
Uscita parallela 13 uscite (isolamento fotoaccoppiatore)
Encoder compatibile Fase A/B incrementale (800 impulsi/giro) Fase A/B/Z incrementale (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: 5 max., 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)
. " Tra sede e terminale SG
Resistenza d'isolamento [MQ] 50 (500 VDC)
150 (montaggio con viti)
Peso [g] 170 (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 maggiori informazioni, consultare le specifiche dell'attuatore.
Nota 3) Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.
SMC
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Controllore (Modello programmabile)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controllore (Modello programmabile)/Servomotore (24 VDC) Serie LE CA 6

Montaggio
a) Montaggio con viti (LECLI6[11-[ 1) b) Montaggio su guida DIN (LECLI6[1ID-[])
(Installazione con due viti M4) (Installazione con guida DIN)

La guida DIN é bloccata.

Filo
di terra

Filo di terra Filo di terra

Direzione di montaggio I:> :

Guida DIN

I~

—

— 1

Direzione di montaggio |:> 4 'l A

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

Guida DIN L
75 125 5.25
AXT1 OO'DR'D (Passo)
# Per [, inserire un numero dalla linea “No.” nella tabella sotto. R Hi PN NN NN N N,
Per le dimensioni di montaggio, andare a pagina 55. e T T T T T T T o
)
1.25

Dimensione L [mm
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 18 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
23 [ 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 [210.5| 223 |235.5| 248 |260.5

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 |(435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

rZ|rz

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.

SVC 54

N

\
1 Selezione del modello

LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

|
LECPA | LECP1 ‘ LEC-G [uaas [

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensioni

a) Montaggio con viti (LECLI6[ 1 1-[ 1)

b) Montaggio su guida DIN (LECLI6[IID-[1])

55

(81.7)

66

ﬁ©_4

(81.7) (11.5)
66
LI
©
a
3
U]
©
(91.7)

N

04.5

per montaggio corpo

LED alimentazione elettrica (verde)
(ON: alimentazione accesa).

LED alimentazione elettrica (rosso)
(ON: allarme acceso).

Connettore I/O parallelo CN5

Connettore /O seriale CN4

Connettore encoder CN3

Connettore potenza motore CN2

Connettore di alimentazione CN1

150

141

4.6

per montaggio corpo

Consultare pagina 54 per la dimensione L e il codice della guida DIN.

35

173.2 (Durante rimozione guida DIN)
167.3 (Durante bloccaggio guida DIN)
150
132




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

Esempio di cabla%;io 1

\Connettore di alimentazione elettrica: CN1

« |l connettore di alimentazione € un accessorio.

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5

Connettore di alimentazione per LECP6

Nome terminale

Funzione

Dettagli

Terminale M24V/terminale C24V/

ov Alimentazione comune (-) terminale EMG/terminale BK RLS sono comuni (-).
M24V Alimentazione elettrica motore (+)| Alimentazione motore (+) fornita al controllore
C24V Alimentazione elettrica controllo (+)| Alimentazione controllo (+) verso controllore
EMG Arresto (+) Ingresso (+) per rilascio arresto
BK RLS Rilascio freno (+) Ingresso (+) per rilascio freno

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECAG (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/7-ST-2.5)

Nome terminale

Funzione

Dettagli

Terminale M24V/terminale C24V/

ov Alimentazione comune (-) terminale EMG/terminale BK RLS sono comuni (-).
M24V Alimentazione elettrica motore (+)| Alimentazione motore (+) verso controllore
C24V Alimentazione elettrica controllo (+)| Alimentazione controllo (+) verso controllore
EMG Arresto (+) Ingresso (+) per rilascio arresto
BK RLS Rilascio freno (+) Ingresso (+) per rilascio freno
RG+ Uscita rigenerativa 1 | Terminali uscita rigenerativa per collegamento esterno
RG- Uscita rigenerativa 2 | (Non & necessario collegarli in combinazione con le specifiche standard serie LE).

Esempio di cablaggio 2

\Connettore I/O parallelo: CN5

* Quando si collega un PLC al connettore 1/O parallelo

= Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parall

CNB5, usare il cavo I/0O (LEC-CN5-[1).
elo (NPN o PNP).

Schema del cablaggio
LECI6NCIC-C (NPN) LECO6PIJ-C] (PNP)
Alimentazione elettrica Alimentazione elettrica
CN5 24 VDC per segnale 1/0 CN5 24 VDC per segnale 1/O
COM+ | A1 { COM+ | Al {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | )
IN1 A4 — IN1 A4 LT - —
IN2 A5 [— IN2 A5 |7 - —
IN3 A6 [— IN3 A6 |~
IN4 A7 — IN4 A7 _ﬁ
IN5 A8 [— IN5 A8 _;
SETUP | A9 [— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 |~ )
SVON | A13 — SVON | A13 |~
outo | Bi outo | Bi
OUT1 B2 OUT1 B2
ouT2 B3 [—{Caico}—¢ ouT2 | B3
OouT3 | B4 Carco OUT3 | B4
ouT4 | B5 ouT4 | B5
OouTs B6 Carco OouTs B6
BUSY | B7 [—Caico}—9 BUSY | B7
AREA | B8 |—{Caico}—¢ AREA | B8
SETON | B9 1 SETON | B9
INP B10 INP B10
SVRE | B11 SVRE | Bi1
«*ESTOP | B12 —{Caico}—¢ «*ESTOP | B12
*ALARM | B13 —{Caio *ALARM | B13
[ [
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Dettagli Nome Dettagli
COM+ Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita OUTO0 a OUT5 | Emette il n. di dati di movimentazione durante il funzionamento
COM- Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in ingresso/uscita BUSY Si attiva quando l'attuatore si muove
INO a IN5 No. di k_)it specif_icati c!ei dati dj m(_)vimer!tazione AREA Si attiva all'interno del campo di impostazione uscita area dati di movimentazione
(L'input viene ordinato in combinazione di INO a 5). SETON Si attiva durante il ritorno alla posizione di 0 asse
SETUP Istruzione per ritornare alla posizione di asse 0. INP Si attiva quando viene raggiunta la posizione o la forza target
HOLD Il funzionamento & temporaneamente sospeso (Si accende al termine del posizionamento o della spinta).
DRIVE Istruzione di azionamento SVRE Si attiva quando il servo & acceso
RESET Reset allarme e interruzione del funzionamento *ESTOP Nota) Nessuna uscita quando & ordinato l'arresto EMG
SVON Istruzione di accensione servo +*ALARM Nota) Nessuna uscita quando & generato un allarme

Nota) Segnale per circuito a logica negativa (N.C.)
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Impostazione punti di posizionamento

1. Impostazione dati di movimentazione per il posizionamento
Durante questa impostazione, I'attuatore si muove in avanti e

si arresta nella posizione target.
Il seguente schema mostra i parametri operativi e l'operazione.

Sotto sono indicati i parametri operativi e i valori impostati per

questa operazione.

Dati di movimentazione (posizionamento)

Velocita

Accelerazione

Decelerazione

Velocita

Posizione

Uscita INP | ON

In posizione
OFF ON

©: Da impostare.
O : Daregolare, se necessario.
—: Impostazione non richiesta.

2. Impostazione punti di posizionamento per la spinta

L'attuatore si sposta verso la posizione di inizio spinta e quando la
raggiunge, comincia a spingere con un valore pari o inferiore alla
forza impostata.
Il seguente schema mostra i parametri operativi e I'operazione.
Sotto sono indicati i parametri operativi e i valori impostati per questa
operazione.

Velocita

Accelerazione
Velocita

Decelerazione

Forza

Forza di spinta
Livello di trigger

Uscita INP | ON OFF

In posizione

1

[ON]

©: Da impostare.

Dati di posizionamento (spinta) O : Da regolare, se necessario.

Necessita

Elemento

Dettagli

Necessita Elemento Dettagli

©

MOD movimento

Quando ¢ richiesta la posizione assoluta,
impostare Absolute. Quando e richiesta la
posizione relativa, impostare Relative.

Quando é richiesta la posizione assoluta,
impostare Absolute. Quando € richiesta la
posizione relativa, impostare Relative.

@ MOD movimento

©

Velocita

Velocita di trasferimento nella posizione target

© | velocita Velocita di trasferimento nella posizione di inizio spinta

©

Posizione

Posizione target

© | Posizione Posizione di inizio spinta

Parametro che definisce la rapidita con cui
I'attuatore raggiunge la velocitda impostata.

Parametro che definisce la rapidita con cui
I'attuatore raggiunge la velocita impostata.

valore impostato, tanto pill velocemente si ferma.

O | Accelerazione Quanto piu elevato e il valore impostato tanto O | Accelerazione Quanto piu elevato ¢ il valore impostato tanto piu
piu rapidamente raggiunge la velocita impostata. rapidamente raggiunge la velocita impostata.
Parametro che definisce la rapidita con cui l'attuatore Parametro che definisce la rapidita con cui I'attuatore

O | Decelerazione raggiunge l'arresto completo. Quanto piu elevato & il O | Decelerazione raggiunge l'arresto completo. Quanto piu elevato & il

valore impostato, tanto piu velocemente si ferma.

Forza di spinta

Impostare 0.
(Se sono impostati i valori da 1 a 100, il funzionamento
passera al controllo e regolazione della forza di spinta).

Livello di trigger

Impostazione non richiesta.

Velocita di spinta

Impostazione non richiesta.

Forza di spostamento

Coppia max. durante l'operazione di posizionamento
(non & richiesta una modifica specifica).

Area 1, Area 2

Condizione che accende il segnale in
uscita AREA.

In posizione

Condizione che accende il segnale in
uscita INP. Quando I'attuatore entra nel
campo di [in posizione], si accende il
segnale in uscita INP. (Non & necessario
cambiarlo rispetto al valore iniziale). Se &
necessario emettere il segnale di arrivo
prima del termine dell'operazione,
accrescere il valore.
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O

E definito il rapporto della forza di spinta.
Il campo di impostazione varia a seconda del
tipo di attuatore elettrico. Consultare il manuale
di funzionamento per I'attuatore elettrico.

@ Forza di spinta

Condizione che accende il segnale in uscita
INP. Il segnale in uscita INP si accende
quando la forza generata supera il valore. Il
livello di trigger deve corrispondere ad un
valore pari o inferiore alla forza di spinta.

© | Livello di trigger

Velocita di spinta durante la spinta.

Quando la velocita € elevata, l'attuatore
elettrico e i pezzi di lavorazione possono
danneggiarsi a causa dell'impatto contro il
finecorsa. Questo valore di impostazione
deve essere inferiore. Consultare il manuale
di funzionamento per I'attuatore elettrico.

O | Velocita di spinta

Coppia max. durante I'operazione di posizionamento

O | Forza di spostamento (non e richiesta una modifica specifica).

Condizione che accende il segnale in

O | Area 1, Area?2 uscita AREA.

Distanza di trasferimento durante la spinta. Se la
distanza percorsa supera il valore impostato, si
arresta anche se non ¢ in fase di spinta. Nel caso
in cui su superi la distanza di trasferimento, il
segnale in uscita INP non si accendera.

@ In posizione




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

Funzionamento segnali

Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica 24v
— oV
ON
SVON OFF
Ingresso
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Uscita
INP L
i
"n
*ALARM i
i o
*ESTOP i \‘
— 1
i 1
HEY
[
HE
Velocita ': n 0 mm/s
1 \
1
Ritorno alla posizione di 0 asse E

base, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.

= “«ALARM” e “*ESTOP” vengono espressi come circuito a logica negativa.

i Scansione n. dati di

Operazione di posizionamento | movmentazione

IN ON
— L pmemmeemmanean 1 FF
Ingresso 15ms EEmissione n. dati i o
DRIVE min,_ [~ 1.4 movimentazione |
I
7 ON
ouT
OFF
Uscita BUSY
INP A
"
"
o
[ )
T
1 1
P
Velocitd  =—— " — 0 mm/s
Posizionamento !

Se l'attuatore 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.

: Se l'attuatore si trova allinterno del campo "in posizione" del parametro

(Quando si applica I'alimentazione elettrica, "DRIVE" 0 "RESET" si accende oppure

“*ESTOP" si spegne, tutte le emissioni "OUT" si spengono).

HOLD

Ingresso HOLD | I

ON
OFF

Uscita BUSY

ON
OFF

Velocita

! partenza

i rallentamento ! HOLD durante il funzionamento

........ a

0 mm/s

* Quanto |'attuatore si trova nel campo di posizionamento durante il controllo e regolazione

della forza di spinta, non si ferma anche se viene emesso il segnale HOLD.

O

SvVC

i Scansione n. dati di
| movimentazione
)

..............

IN T \
Ingresso 15 ms E Emissione n. dati dii
DRIVE . 1 movimentazione__}
ouT
Uscita BUSY
INP A
i\
i
o
\ i
Velocita / —
Operazione di spinta ; i}
OO SO Lo

Se la forza di spinta in corso supera il valore "livello di trigger"

i dei dati di movimentazione, si accendera il segnale INP.

Reset iﬁ;s-e;t;g-g?o-a-l\;an-ei
Ingresso | RESET ‘ I SEF
ON
our | 5 OFF
Uscita ,"‘. ON
+ALARM i
Ak S— - OFF

iEmissione allarmes

.......... o

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

+ “«ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.

ON
OFF

ON
OFF
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opzioni: Cavo attuatore

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

LE-CP-

Lunghezza cavo (L)[m]

-]

1.5

3

5

8*

10*

15*

O > o iw =

20*

* Realizzato su richiesta
(Solo cavo robotico)

Tipo di cavo e

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

S Cavo standard

LE-CP-é/Lunghezza cavo:1.5m,3m,5m

(Numero pin) E%i 2 ag
(13.5) 5' 6 :[F
15 “ 16 Connettore A
10 (30.7) L

LE-CP- %2 /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lato attuatore
—

Lato controllore
(14.2)

Connettore C

< (Numero pin)

T Ay B
]

® As-+==tlps
r) (14.7)

Lato controllore
—

(+ Realizzato su richiesta) Connettore G (14.2)
f Lato attuatore 3 = f
(Numero pin) 2 =  (Numero pin)
— ~ Al B1
~ ! I
= A B . s
— Py —~ A6 B6
® ®© ]
Connettore A @ ~ (14.7)
(30.7) ~ L (11)
S N. terminale N. terminale
Chaulis connettore A Cole sl e 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. terminale
- _Schermo__ ___ . Colore del cavo | o3 nattore D
Vce B-4 T T Marrone 12
GND A4 — HXXXX — Nero 13
A B-5 T : T + Rosso 7
A A5 — XXXX — Nero 6
B B-6 ; — Arancione 9
B B 000 ncio 3
””””””””””””” — 3

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

LE-CP-

Lunghezza cavo (L)[m]

__B__I___| LE-CP-é/Lunghezza cavo:1.5m,3m,5m

Lato attuatore
—

1.5

3

5

8*

10*

15%*

O W > (x o =

20*

+ Realizzato su richiesta
(Solo cavo robotico)

Con freno e sensore ®

Tipo di cavo

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

Cavo standard
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Nota) Non viene usato per la serie LE.

(Numero pin)

183 2
(13.5) 5]: 6

i
Ll

(102) (17.7)

10)
LE-CP- ﬁé/Lunghezza cavo:8m,10 m, 15m, 20 m

Connettore A ?99,

Lato controllore
(14.2)
i

Connettore C

(Numero pin)

= A1{F}B1
g’ A6 !Ell,l B6

. — | |2 A3 B3
Connettore B 3 T
(80.7) N € L (11 (14.7)

(+ Realizzato su richiesta)

(Numero pin)

14852
5TEX6

SINEEN==

Lato attuatore

—~|

@
Connettore A e

Lato controllore
-

(14.2)

Connettore C (Numero pin)

I Al{F-B1
= A6 !Ell,l B6

) T Al B1
S RN T
Connettore B
(30.7) [—— = L (11) (14.7)

I N. terminale N. terminale

Clirulit connettore A Celip el cavm 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. terminale

___Schermo_____ Colore del cavo| ¢ nettore D
Vee B-4 7 r 7 . Marrone 12
GND /Bx-4 i | i L RNero 13
A -5 T + T + 0SS0 7
A A5 L XKXXX L Nero 6
B B-6 OO 1 Arancione 9
B A-6 . = : 7 Nero 8
— T TTTTTTTTTTTTT Lo B — 3

o N. terminale
Clirulie connettore B

Freno (+) B-1 Rosso 4
Freno (-) A-1 >OOO< Nero 5
Sensore (+) Nota) B-3 Marrone 1
Sensore (=) Nota) A-3 >OOO< Blu 2

O
g




Controllore (inserimento punti di posizionamento)/Motore passo-passo (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controllore (inserimento punti di posizionamento)/Servomotore (24 VDC) Serie LE CA 6

o
o
©
o
1S
-
©
[0
e
o
N
@
[Cavo robotico per servomotore (24 VDC)] 3
Lato controllore —
LE-AC-[ LE-CA-D] —
More Connettore G~ (14.2) N . o
(Numero pin) (Numero pin) e
Lunghezza cavo (L)[m] ) 5 @ (23.7)_ Connettore A 3 (16:6) | %
1 15 3=t 2 5 s|
3 3 ] - v g
. el 1
(13.5) — | ¢ | 8
) 5 N ] 1 2
> = . sl Io,| | [T | 4 2
T = < w |0
B 15% 116 g (147) | g—
30.7 L S
C 20* (10) ( ) g
’ - Connettore D =
= Realizzato su richiesta Connettore B 8
>
- N. terminale N. terminale |
Girsliio connettore A Colore del cavo | - nettore C 5;«' 7))
U 1 Rosso 1 sl
v 2 Bianco 2 2| =
W 3 Nero 3 g
[
- N. terminale N. terminale @
Cifeuiio connettore B|  _____= Schermo_____ Geledsleno connettore D
Vee B-1 | / \\ + \\ Marrone 12 L
GND A-1 1 1 ‘ T ‘ | Nero 13
A B T T OO o : ©®
A A-2 1 : . { . ' Ner_o 6 < o
5 By T T OXOOOK L Aendone 2 00
B A-3 1 "\ T '\\ ' ] Nero 8 LI LUl
> B4 1 — ] ] Giallo 11 - ]
Z A4 \ LS Nero 10
D ittty N — 3
Collegamento materiale schermo (0]
&)
[Cavo robotico con freno e sensore per servomotore (24 VDC)] IiIJ
LE-AC-|1|-B LE-CAL-B
—_ Lato controllore -—
l Lato attuatore E—— o
(Numero pin)
Lunghezza cavo (L)[m O
g (L)(m] ™ (30.7) Connettore A1 . L
1 15 S @3.7) |/ cometorepz S| 2 Connettore C ~ (14.2) |
3 3 (Numero pin) _ etiore S E
£= N
5 5 ; i — ! ::::]“/ | I \ <
8 8* s [m | [T ] o
A 10 ~ Q
[qV) I
B 15* st | ' | 5 | |
c 20* 2 5
[To]
« Realizzato su richiesta (30.7) e L Py
(10) S
Connettore B Connettore D =
onnettore S o
~onnetore B D =
Con freno e sensore ® T T o]
- . terminale . terminale =9
i connettore A1 Colore del cavo connettore C _é o
U 1 Rosso 1 =8
\' 2 Bianco 2 S
W 3 Nero 3 o
- N. terminale N. terminale
stz connettore A2|  _____S Schermo______ Colore del cavo | sonnettore D
Vce B-1 | - \\ - \‘ Marrone 12
GND A-1 1 0 ‘ f ‘ ] Nero 13
A B T T OO o !
A A2 | — — 1 Nero 6
B B-3 1 T t +  Arancione 9
B A3 :DOOO:: Nero 5
Z B-4 ! L 7 L ; ' Giallo 11
VA A-4 \ — . Nero 10
- M N — 3
Circuito N. te"t?malg Collegamento materiale schermo
connettore
Freno (+) e D' © © © GEEN = o :
Freno (-) A-1 1 ' Nero 5
Sensore ()20 L B8 ¢ O(OKXC - Manone !
Nota) Non viene usato per la serie LE. | Sensore (-) Not) A-3 1 { Nero 2

O
g
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opzione: Cavo I/O

LEC-CN5—

Lunghezza cavo (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

Opzione: [Set di filtri antidisturbo per servomotore (24 VDC)]

* Misura conduttore: AWG28

Lato controllore Lato PLC
. (Numero pin)
g Al B1 A1
J— 3 :
< A13
8 S B
(14.4) L B13  B13 A3
N. pin Colore o Colore N. pin Colore _ Colore
. Indicazione . Indicazione
connettore | isolamento punto connettore | isolamento punto
Al Marrone chiaro| W Nero B1 Giallo L Rosso
A2 Marrone chiaro| W Rosso B2 Verde chiaro, m ® Nero
A3 Giallo u Nero B3 Verde chiarol m m Rosso
A4 Giallo u Rosso B4 Grigio L Nero
A5 \Verde chiaro| B Nero B5 Grigio L 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| @ ® B | Nero
A9 Bianco u Nero B9 Marrone chiaro| M B B | Rosso
A10 Bianco u Rosso B10 Giallo mmE| Nero
All Marrone chiaro| @ W Nero B11 Giallo H H B | Rosso
A12 Marrone chiaro| @ B Rosso B12 Verde chiaro, @ B B | Nero
A13 Giallo UL Nero B13 Verde chiaro, m m B | Rosso
— Schermo

LEC—-NFA

Contenuto del set: 2 filtri antidisturbo (prodotti da WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

ran il
U
(28.8) g

33.5

= Leggere il Manuale di funzionamento della serie LECA6 per procedere all'installazione.
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Serie LEC
Software

( Windows®XP, Windows®7 compatibile)

controllore/LEC-W2

Codici di ordinazione

(D Software di programmazione L E C - W2

controllore |
Kit di impostazione controllore

@ Cavo di
comunicazione 3 Cavo USB

o IE

Controllori/driver compatibili

(Tlpo A- m|n|B)

(Disponibile in giapponese e in inglese).

e RIS

/{;%& Contenuto

PC (D Software di programmazione controllore (CD-ROM)

(2) Cavo di comunicazione

(3 Cavo USB
(Cavo tra il PC e l'unita di conversione)

Controllore motore passo-passo (servo/24 VDC) serie LECP6

Controllore servomotore (24 VDC)

Serie LECAG

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 Porte USB 1.1 0 USB 2.0

comunicazione

Display XGA (1024 x 768) min.

» Windows® e Windows®7 sono marchi commerciali registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.
+ Consultare il sito web di SMC per la versione aggiornata, http://www.smcworld.com

Esempio di schermata

Esempio di schermata "Easy mode"

M Eazy Mode [F1==)
Fiedf) Edit Comm Setting
o Tast RINOMIG | Stop
Ge =1 eda Ser | AERR
Step Mo Pasition Speed Forcn
Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘
e [ oo [ (oL ey
Step Data

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

0| Abzolule 190 b0 L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 1.00
Z | Abzolule 190 20.00 1.00
3 Absolute 200 30.00 1.00
4| Abzolule kil 40.00
§ Absolute a0 50.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

1.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo
i o [

Ready 100.00 ~- 300.00

Facilita di utilizzo e semplicita delle impostazioni con "Easy mode"

@ Consente di impostare e visualizzare i punti di posizionamento
della pinza quali la posizione, la velocita, la forza, ecc.

@ E possibile eseguire sulla stessa pagina Iimpostazione
dei punti di posizionamento e il test della trasmissione.

@ Pup essere usato per il movimento manuale e il movimento a velocita costante.

Esempio di schermata "Normal mode"

[ A TCantratier - Btup Detsl 81

= Mo Mrmal

Impostazione standard

@ E possibile impostare nel dettaglio i punti di posizionamento.
@ 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 dell'uscita forzata.

% S\VC
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Serie LEC c € e us
Terminale di programmazione/LEC-T1

Codici di ordinazione

LEC-T1-3EIG

Interruttore di l T l
abilitazione . . . . ‘e .
(opzionale) Terminale di programmazione Interruttore di abilitazione
— Assente
| Lunghezza cavo [m] S |Dotato di interruttore di abilitazione
' 3 # |nterruttore interbloccato per funzione
. prova e movimento manuale
B Pulsante di . R
| emergenza Lingua iniziale .
4 " » Pulsante di emergenza
7 J Giapponese S — -
Z E Inglese @ otato di interruttore di arresto]
7 * E possibile cambiare la lingua visualizzata in inglese o giapponese.
Tl Specifiche
Elemento Descrizione
Sensore Pulsante di emergenza, interruttore di abilitazione (opzione)
Lunghezza cavo [m] 3
Grado di protezione IP64 (eccetto connettore)
Campo della temperatura [°C] 5a50
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Peso [g] 350 (eccetto cavo)
[Prodotti a norma CE]
La conformita EMC del terminale di programmazione & stata provata con il controllore con motore
passo-passo (servo/24 VDC) della serie LECPS e I'attuatore applicabile.
[Prodotti a norma UL]
Quando é richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con
un'alimentazione classe 2 UL1310.
Easy mode
Burmtone Dettagli Schema operazioni menu
Punti di posizionamento | ® Impostazione dati di movimentazione Me'j'u 22 — - -
- Dati N. dati di movimentazione
Jog (manuale) |~ Movimento manuale Monitor Impostazione di due elementi selezionati sotto
¢ Ritorno alla posizione di 0 asse Jog (manuale) Ver. 1%
Test ¢ Operazione 1 passo Test Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione
es * Ritorno alla posizione di 0 asse ALM Ver. 2.#%:
« Visualizzazione asse e . dati di movimentazione Impostazione TB Posizione, velocita, forza di spinta, accelerazione, decelerazione, MOD movimento,

Monitor « Visualizzazione di due elementi selezionati Livello di trigger, velocita di spinta, forza di spostamento, area 1, area 2, in posizione

da posizione, velocita, forza.

Monitor
ALM ¢ Visualizzazione allarme attivo Visualizzazione n. passo
* Reset allarme Visualizzazione di due elementi selezionati sotto
* Ricollegamento asse (ver. 1.#:) (Posizione, velocita, forza)
* Impostazione linguaggio visualizzato
| razione TB|  (Vver-2%) Jog (manuale)
mpostazione ) y A
p ¢ Impostazione easy/normal mode = Ritorno alla posizione di 0 asse
e Impostazione dati di movimentazione e Movimento manuale
selezione dei parametri dal monitor easy mode
Test

Operazione 1 passo

ALM

= Visualizzazione allarme attivo
Resettaggio allarme

Impostazione TB
Ricollegamento asse (Ver. 1.xx)
Giapponese/Inglese (ver. 2.:x)
Semplice/normale

Elemento impostato
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Normal mode

Terminale di programmazione Serie LEC

Schema operazioni menu

Impostazione TH

(Easy/Normal mode)

* Impostazione lingua
(Giapponese/Inglese)

* Impostazione retroilluminazione

* Impostazione contrasto LCD

* Impostazione suono bip

* Max. asse di collegamento

e Unita di distanza (mm/pollici)

Ricollegamento

* Ricollegamento asse

Dimensioni

Caricamento su controllore
Eliminazione file
Protezione file (ver. 2.xx)

Impostazione TB

Semplice/normale
Language
Retroilluminazione
Contrasto LCD

Bip

Max. asse di collegamento
Password

Unita di distanza

—{ Ricollegamento

Funzione Dettagli Menu Punti di posizionamento
Punti di posizionamento | * Impostazione dati di movimentazione Punti di posizionamento N. dati di movimentazione
- : Parametro MOD movimento
Parametro * Impostazione parametri Monitor Velocita
* Movimento manuale/movimento a velocita Test Posizione
costante ALM Accelerazione
* Ritorno alla posizione di 0 asse File Decelerazione
Test * Test drive Impostazione TB Forza di spinta
(Specificare un massimo di 5 dati Ricollegamento Livello di trigger
di movimentazione e azionare). Velocita di spinta
 Uscita forzata Forza di spostamento
(Uscita segnale forzata, uscita terminale forzata) Area 1, 2
* Azionamento In posizione
* Segnale in uscita "
Monitor * Segnale in ingresso . g:;zmetro LTEE S EAEIE s |
* Terminale di uscita ORIG Impostazione ORIG |
* Terminale di ingresso
* Visualizzazione allarme attivo Monitor Display DRV
ALM (Reseﬁaggio a||arme) Azionamento Posizione, velocita, COppia
* Visualizzazione registro allarme || Segnale in uscita N. di passo
. sal o dati Segn_ale in ingresso N. ultimo passo
a"atagg'O_ e_m ) ) ) Terminale di uscita
Salvare i dati di movimentazione e i Terminale di ingresso _{ Segnale in uscita |
parametri del controllore in uso per
la comunicazione (& possibile Test —{ Segnale in ingresso |
salvare 4 file con un insieme di dati JOG/MOVE : S—
di movimentazione e parametri L Return to ORIG — Terminale di uscita |
File definiti in un file unico). i . -
» Caricamento su controllore Eiititgrflgfzata _‘ LETUTLEND CI U |
Carica i dati salvati nel terminale di
programmazione sul controllore in ALM Condizione
uso per la comunicazione. = Condizione Visualizzazione allarme attivo
¢ Cancellazione dati salvati. Registro ALM Resettaggio allarme
* Protezione file (ver. 2.xx) =
- - File Visualizzazione registro ALM
* Impostazione display — Salvataggio dati Visualizzazione ingresso registro

34.5

v-\
pu (&)

g

22,5

N. Descrizione Funzione
1 | Produzione Display a cristalli liquidi (con retroilluminazione)
2 | Anello Un anello per agganciare il terminale di programmazione
3 | pulsante di Quando si preme l'interruttore, questo si blocca e si ferma.
ulsante i 8Mergenza| |, v, ,ccaggio viene rilasciato quando viene girato a destra.
4 | Protezione pulsante di emergenza| Una protezione per l'interruttore di arresto
Previene la messa in funzione indesiderata
5 Interruttore di abilitazione | (funzionamento inatteso) della funzione di prova
(opzionale) movimento manuale.
Non sono coperte altre funzioni quali la modifica dati.
6 | Interruttore a chiave | Interruttore per ogni ingresso
7 | Cavo Lunghezza: 3 metri
8 | Connettore Un connettore collegato al CN4 del controllore

O
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Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)
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LEC-G

LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche
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Unita GW

Serie LEC-

Codici di ordinazione

c P us

/A\Precauzione

[Prodotti a norma CE]

La conformita EMC e stata provata
combinando l'attuatore elettrico
della serie LES/LESH e |l
controllore della serie LEC.

La normativa EMC dipende dalla
configurazione del pannello di
controllo del cliente e dalla
relazione con altre apparecchiature
eletiriche 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, [lattuatore elettrico e |l
controllore devono essere usati con
un‘alimentazione classe 2 UL1310.

I LEC-G

Protocolli Bus di campo applicabili e

MfZ

LEC -

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaggio

PR1 PROFIBUS DP — | Montaggio con viti

EN1 EtherNet/IP™ D Nota) | Montaggio guida DIN
Nota) Guida DIN non compresa.

Ordinarla a parte.

CG[1

L

Tipo di cav00—I l

Connettore di derivazione

LEC-

Connettore di derivazioneI

1 | Cavo di comunicazione | Lunghezza cavo
2 | Cavotra diramazioni K 0.3m
L 0.5m
1 im

CGD .

EerAcu LEC - CGR

4

Cavo tra diramazioni

i
=

&+

CH
7 Cil
. \\'
Y 4

Specifiche
Modello LEC-GMJ2[] LEC-GDN1[] LEC-GPR1[] LEC-GEN1[]
Sistema applicabile Bus di Campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
o Versione Nota 1) Ver. 2.0 Versione 2.0 VA Versione 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocita di trasmissione [bps] | 20 K/625K25M 125 k/250 k/500 k| 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 MA00 M
/5 MA0OM 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
comunicazione occupate |punti 108 parole| Ingresso 200 byte (186 usati) |  Ingresso 57 parole Ingresso 256 byte

Area di occupazione 1/0

Alimentazione per
comunicazione

(Impostazione|  Uscita 896 | Uscita 200 byte (182 usati) Uscita 57 parole Uscita 256 byte
8 volte) |punti 108 parole
Tensione alr =one — 11a25VDC — —
Assorbimento interno [mA] — 100 — —

Specifiche connettore di comunicazione

Connettore (accessorio)/Connettore (accessorio)

D-sub

RJ45

Resistenza di terminazione

Non compreso

Non compreso

Non compreso

Non compreso

Tensione alimentazione elettrica [V] Nota &) 24 VDC +10%
Assorbimento Non collegato al terminale di programmazione 200
[mA] Collegato al terminale di programmazione 300
Terminale di uscita EMG 30VDC 1A

Controllori applicabili

Serie LECPS6, Serie LECA6

Controllore
specifiche

Velocita di trasmissione [bps] Nota 3)

115.2 k/230.4 k

Max. n. di controllori collegabili N2 4

12

8 Nota 5)

5

| 12

Accessori

Connettore di alimentazione, connettore di comunicazione

Connettore di alimentazione

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)

Peso [g]

200 (montaggio con viti), 220 (montaggio su guida DIN)

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)
)

Nota 4) Il tempo di risposta di comunicazione per 1 controllore € di circa 30 ms.

Consultare “Linee guida tempo di risposta di comunicazione” per i tempi di risposta quando sono collegati diversi controllori.
Nota 5) Per l'ingresso dei punti di posizionamento, fino a 12 controllori collegabili.
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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Quando si utilizza un terminale di programmazione (LEC-T1-0J), impostare la velocita di comunicazione su 115.2 kbps.



Linee guida sul tempo di risposta della comunicazione

Unita gateway Serie LE C'G

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

300

250

200

150

100

Tempo di risposta (ms)

./0’

A
500/
0

1 2

3 4

5 6

7

8 9 10 M

Numero di controllori collegabili (unita)

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-GLILILJ)

Protocollo Bus di campo applicabile: CC-Link Ver. 2.0
(35)

(85)

82

1

04.5

Per montaggio corpo

31

170
152.2

L

oY
=y

[ T

161

LG
wWE  We

18.2

4.5

Per montaggio corpo

Protocollo Bus di campo applicabile: PROFIBUS DP

(87.9)

82

1
—f—

24.5

Per montaggio corpo

170
152.2

161

l 18.2

4.5

Per montaggio corpo

Protocollo Bus di campo applicabile: DeviceNet™

(85)

82

1
e

(35)

04.5
Per montaggio corpo

il -

ol

=5

170
152.2

% ¥ Bolla W

fooooo]
161

18.2

Tl |

Per montaggio corpo

Protocollo Bus di campo applicabile: EtherNet/IP™

85
82

1
—-—

(35)
04.5 31
Per montaggio corpo

il
BS

170
152.2
%o Eofllc ";._
H E=al@l
[]
161

e

{

18.2

4.5
Per montaggio corpo

EMarchio commerciale DeviceNet™ & un marchio registrato di ODVA. EtherNet/IP™ & un marchio di ODVA.

~
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LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

del prodotto

Precauzioni specifiche
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Serie LEC-G

Dimensioni
Montaggio su guida DIN (LEC-GLILILID)
Protocollo Bus di campo applicabile: CC-Link Ver. 2.0 Protocollo Bus di campo applicabile: DeviceNet™
(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
- !
H = Z H = Z|
5 o 5 S
N o| S N o 8
A < 3|5 i < 3| S
© 3| O © 3| O
o o > o
o 2 ol 2
I L 5 3oy N RS
i 5 gl = © E 8l g | ®
| 8 El3 iw  E 3
o ol © o o ©
i % ‘S K] *g ‘g‘
38 g g
ol @ o @
—— 55 —— 5/ 5
(95) & ‘ v pore (95) & | -
* Montaggio su guida DIN (35 mm) * Montaggio su guida DIN (35 mm)
Protocollo Bus di campo applicabile: PROFIBUS DP Protocollo Bus di campo applicabile: EtherNet/IP™
(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
S o
: s ! s =
Zl 3 Zl a
[ o &
o ©| o o ol © [Sllsem
| 3 33 i 3 33 e
e Ao 4]
2l g I\ g s N
. SR 5 8 HEEE ©
H o| 7| &~ - o 7| — -
1 gl E S g
§ o @ ol e
§ & 5 8
38 3 g
aj @ NN
g & g &
(98) b ‘ e e
* Montaggio su guida DIN (35 mm) * Montaggio su guida DIN (35 mm)
Guida DIN L
AXT1 OO-DR-D 7.5 12.5 (passo) 5.25
x Per [, inserire un numero dalla linea “No.” nella tabella sotto. A 1
Per le dimensioni di montaggio, consultare le dimensioni sopra. 3| & - ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
“
1.25 |
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 | 35| 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 3il 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 285.5| 298 |310.5| 323 | 335.5| 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 510.5

EMarchio commerciale DeviceNet™ & un marchio registrato di ODVA. EtherNet/IP™ & un marchio di ODVA.
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Controllore a programmazione semplificata :
@
o
(]
e
S ] .g
<
[
erie :
—
il [
o
[a]
>
Codici di ordinazione e|
I Q m
2
Sl
o
7 2
LECP1|P(1| |-[LESH8RJ-50 -
?
I = @
. —
Controllore Opzione Codice attuatore —
- I \ °
Motore compatibile — | Montaggio con viti (g:;t:ﬁf ;F;eecr'if:;hfl_geslﬁz\g ﬁ;g,,ogze'f ni delfattuatore) £
|_P_|Motore passo-passo (Servo/24 VDC)| D Nota) | Montaggio guida DIN ’ LESH8RJ-50B-R16N1. Lé
Nota) Guida DIN non compresa. N XL
Numero punti di posizionamento Ordinarla a parte. * Quando si seleziona il tipo con controllore, | g ‘Iﬂ
| 1 [14 (senza programmazione)| ¢ Lunghezza cavo I/0 [m] al momento di ordinare la serie LE, nonc's (5| _]
bisogno di ordinare questo controllore. S
— Senza cavo S
Tipo di I/O paralleloe 1 15 @
N NPN 3 3 L
P PNP 5 5
({o]le}
A\ Precauzione Il controllore & fornito come 5?5
[Prodotti a norma CE] . . . . . unita singola (ricambio). ]
La conform_lta EMC e s?ata provata comblpando _I attuatore elettrico de_IIa serie LES/LES_H e il controllore de!la serie LEC. Verificare che il controllore e il |
La normativa EMC dipende dalla configurazione del pannello di controllo del cliente e dalla relazione con altre ilind . ibili
apparecchiature elettriche e altri cablaggi. Per questo, non & possibile certificare la conformita EMC dei componenti cilindro siano compatibili.
di SMC incorporati nelle apparecchiature del cliente nelle condizioni effettive di esercizio. Di conseguenza, & « Consultare il manuale di funzionamento per (O]
necessario che cliente verifichi la conformita con la direttiva EMC del complesso di macchinari e attrezzature. usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro 6
[Prodotti a norma UL] sito web http://www.smcworld.com Ll
Quando € richiesta la conformita a UL, l'attuatore elettrico e il controllore devono essere usati con ]
un'alimentazione classe 2 UL1310.

—
Specifiche %
Ll
Caratteristiche basilari -l
Elemento LECP1
Motore compatibile Motore passo-passo (Servo/24 VDC) <
. . . Tensione di alimentazione: 24 VDC +10%, Assorbimento max.: 3A (picco 5A) Nota2) o
Alimentazione elettrica Nota 1) . N . (&)
[Compresa potenza azionamento motore, potenza controllo, arresto, rilascio bloccaggio] w
Ingresso parallelo 6 (Fotoaccoppiato) |
Uscita parallela 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 56
LED LED (verde/rosso) uno di ciascuno §§
Display LED a 7 segmentiNota3) | 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’) = 9
Meccanismo freno Normalmente chiuso (n.c.) Nota 4) § %
Lunghezza cavo [m] Cavo I/0: 5 max. Cavo attuatore: 20 max. 8°
Sistema di raffreddamento Raffreddamento naturale ad aria g
Campo della temperatura [°C] 15a40 —
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max.
Campo temperatura di stoccaggio [°C] 15a60
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.

A blc dEF

Visualizzazione decimale 10
Visualizzazione esadecimale A

b c d E F

Nota 4) Applicabile al meccanismo frenante attivo senza alimentazione.

SvVC
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Serie LECP1

Dettagli controllore

/ N. Display Descrizione Dettagli
@/ Ali tazi lettrica ON/: ON de si d
- . imentazione elettrica servo : verde si accende
® PWR  |LED di alimentazione Alimentazione elettrica ON/servo OFF: Verde lampeggiante
(ch] //@ @ Con allarme : Rosso si accende
ALM LED allarme ) ) : : .
Impostazione parametri : Rosso intermittente
Modifica e protezione dell'interruttore modalita
/ ® - Copertura (Chiudere il coperchio dopo aver premuto l'interruttore)
Telaio (serrare la vite con il dado per il montaggio
//@ ® FG del controllore. Collegare il cavo di terra).
® — Selettore della modalita| Cambiare il modo tra manuale e automatico.
@ — LED a 7 segmenti | Posizione d'arresto, il valore impostato da (8) e dati dell'allarme vengono visualizzati.
@ SET Tasto di impostazione | Decidere le impostazioni o il funzionamento del drive in modo manuale.
4 3 — Selettore della posizione| Assegnare la posizione al drive (da 1 a 14) e la posizione di origine (15).
5 @ MANUAL Tasto manuale avanti | Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi avanti
g /® Tasto manuale indietro| Eseguire il movimento manuale e comando a impulsi indietro.
@\ = @ SPEED Interruttore velocita avanti | Sono disponibili 16 velocita avanti.
4o @ Interruttore velocita indietro| Sono disponibili 16 velocita indietro.
P!
)
e ﬁlfJ/ (E) ACCEL Interruttore accelerazione avanti | Sono disponibili 16 passi di accelerazione avanti.
=4] -
®\\ Interrutiore accelerazione indietro| Sono disponibili 16 passi di accelerazione indietro
: @ CNi1 Connettore di alimentazione | Collegare il cavo di alimentazione.
9
) CN2 Connettore motore | Collegare il connettore del motore.
@\\ /@ a CN3 Connettore encoder | Collegare il connettore dell'encoder.
i CN4 Connettore I/0 Collegare il cavo /0.
@\\

Monta%io

Montaggio del controllore mostrato sotto.
1. Vite di montaggio (LECP1[J[I-[])

(Installazione con due viti M4)

2. Messa a terra

Filo di terra come indicato sotto.

Direzione di montaggio :>

©

l‘%‘%«m

—

Direzione di montaggio :>H

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

- Controllore

Serrare la vite con il dado per il montaggio del cavo di terra

Vite M4
Cavo con terminale a presa

Rondella dentata di bloccaggio

/A\Precauzione

o 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 @ a (4.

Taglia
Larghezza estremita  L: 2.0 a 2.4 [mm]
Spessore estremita W: 0.5 a 0.6 [mm]
wi-
( Ingrandimento dell'estremita
o del cacciavite

69 sMC
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Controllore a programmazione semplificata Serie LECP 1

Dimensioni

Montaggio a vite (LECLI1LILI-[])

Connettore 1/0 CN4

Connettore encoder CN3

[} h:/

Connettore motore CN2

Connettore di alimentazione CN1

\
1 Selezione del modello

LES

38
85 36.2
1.2 © 18.1 04.5
<~ per montaggio corpo
- P! ™\
]
2 3 g
~
— ———7
4.5

per montaggio corpo

Montaggio su guida DIN (LECL111CID-[])

38
85 11.5 sL 36.2
St
. N
- B
g o @
<
8V}
[Te} VT T T T T
8 e e N SRR

110
86

133.2 (Durante rimozione guida DIN)
127.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

%SNC 70

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

|
LECPA BRI LEC-G ‘ LECAS ‘ [

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LECP1

Esempio di cablaggio 1

* 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.

] Connettore di alimentazione elettrica: CN1

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECP1 Cavo di alimentazione per LECP1 (LEC-CK1-1)
Nome terminale Colore cavo Funzione Dettagli
ov | g |Alimentazione | Il terminale M24V/erminale . E% gl 2 \_'_‘ % @
comune (-) C24V/terminale BK RLS sono comuni (-).
M24V | Bianco Alimentazione | Alimentazione motore (+) fornita
motore (+) al controllore
C24V | Marrone Alimentazione Alimentazione controllo (+) verso
controllo (+) controllore
BK RLS | Nero | Rilascio freno (+) | Ingresso (+) per rilascio freno

Esempio di cablagﬂio 2

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

]Connettore I/O parallelo: CN4

ENPN HPNP
Alimentazione elettrica Alimentazione elettrica
CN4 24 VDC per segnale 1/O CN4 24 VDC per segnale 1/O
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Carcol—9 ouTo 3 —Carico}
ouT1 4 —{Carico— ouT1 4 —{Cario}
ouT2 5 —{Caico}—¢ ouT2 5 —{Carco}
ouT3 6 —{Carcol—9 ouT3 6  —Carico}
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 | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
JE— JE—
Segnale in ingresso Segnale in uscita
Nome Dettagli Nome Dettagli
COM+ Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita Si accende al termine del posizionamento o della spinta.
COM- Collega 'alimentazione elettrica 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)
e Istruzione di ritorno alla posizione di 0 asse (INO a IN3 tutte ON contemporaneamente) OuUT3 OouT2 OuUTH ouTo
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 I'allarme & attivo o servo OFF
Reset allarme e interruzione del funzionamento Nota) Segnale per circuito a logica negativa (N.C.)
Durante il funzionamento: arresto decelerazione dalla posizione in cui
RESET ) N
il segnale & immesso (servo ON mantenuto)
Quando l'allarme e attivo: reset 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 [OUT0 - OUT3] Tabella numero posizione  O: OFF @: ON
Numero posizione IN3 IN2 IN1 INO Numero posizione OouT3 ouT2 OuT1 OouTo
1 @) @) @) [ ) 1 @) @) @) [ )
2 @) o [ ) o 2 @) o [ ) @)
3 @) @) [ ) [ ) 3 @) @) [ ) [ )
4 @) [ ) @) @) 4 @) [ ) @) @)
5 @) [ ) @) [ ) 5 @) [ ) @) [ )
6 @) [ ) [ ) @) 6 @) [ ) [ ) @)
7 (@) [ ) [ ) [ ) 7 o [ ) [ ) [ )
8 [ ) @) @) @) 8 [ ) @) @) @)
9 [ ) @) @) [ ) 9 [ ) @) @) [ )
10(A) [ ) O [ ) O 10(A) [ ) O [ ) O
11(B) [ ) O [ ) [ ) 11(B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ) [ ) o o 12 (C) [ ) [ ) @) @)
13 (D) [ ) [ ) O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ )
14 (E) [ ) [ ) [ ) o 14 (E) [ ) [ ) [ ) o
Ritorno alla posizione di 0 asse| [ ] [ ] [ ] [ ] Ritorno alla posizione di 0 assej [ ] [ ] [ ] [ ]
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Controllore a programmazione semplificata Serie LE CP 1

Funzionamento segnali

(1) Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica | :-TI\-I(-)-S-t-u-tt-e-E)-l\T' 23 x
: "\"""""'
4 N ON
Ingresso | INO-3 4 I I OFF

Uscita OuTO0-3

ON
—_— ] l—, OFF

Rilascio
Mantenimento

0 mm/s

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

(2) Operazione di posizionamento

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

Alimentazione elettrica 24V
oV
| INO-3 ON
ngresso OFF
ON
OuUTO0-3
) OFF
Uscita
BUSY ’

Freno esterno

Rilascio
Mantenimento

0 mm/s

| segnali delle uscite OUTO0-3 sono ON nello stesso stato
degli ingressi INO-3 al termine del posizionamento.

(3) Arresto interruzione (arresto resettaggio)

Alimentazione elettrica 24V
oV
ON
INO-3 v/.//// OFF
Ingresso 5 4
RESET L 1
H N ON
OuTO0-3 - \,
— - OFF
Uscita \h 1
BUSY
b
: Rilascio

Freno esterno

H
i
i

i

Velocitz . .
elocita Arresto interruzione durante

Mantenimento

0 mm/s

operazione di posizionamento

O

(4) Arresto mediante segnale STOP

Uscita BUSY

*ALARM

Alimentazione elettrica
INO-3 |
Ingresso i 4
sTOP N
0OuTO0-3 ./
¥ kY

Freno esterno

Velocita

v

/

Arresto mediante segnale STOP durante
I'operazione di posizionamento

(5) Reset allarme

Ingresso

Uscita

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

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Rilascio
Mantenimento

0 mm/s

ON
OFF
ON

OFF
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Serie LECP1

Opzioni: Cavo cilindro

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

LE-CP-[1]-[ |
Lunghezza cavo (L)[m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*

+ Realizzato su richiesta
(Solo cavo robotico)

O|W > wiuv|w =

Tipo di cavo®

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

Cavo standard

LE-CP-élLunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato attuatore

~
~
Tz

(Numero pin) 1

N

(30.7)

(10)

Connettore A

(28)

Lato controllore
—_ .

(14.2)
™

Connettore C

L

LE-CP- 38 /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lato controllore
—_—

(+ Realizzato su richiesta) = Connettore G (14.2)
(Numero pin) ;g _Lato attuatore 8 g (Numero pin)
() N 0 I — Al B
‘ = ! 3
1-gen—0 = s — A6 B6
B | © ||
15 -44-16 Connettore A @ = (14.7)
() (307) |5 — S L Connettore D (11) '
s N. terminale N. terminale
Chrientits connettore A Colors(dsl cavo 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. terminale
\,,,,SEDQVTQ ,,,,, . Colore del cavo | oy nattore D
Vce B-4 T T Marrone 12
GND Al — XXX — Nero 13
A B-5 T + T + 0sso 7
x A - OO " e g
y ] ] rancione
5 B —000CT ancio B
7777777777777777777 — 3

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

LE-CP-

Lunghezza cavo (L)[m]
15
3
5
10*
15%
20*
* Realizzato su richiesta
(Solo cavo robotico)

O|W > o ouw| =

Con freno e sensore ®

Tipo di cavo

Cavo robotico
(Cavo flessibile)

Cavo standard

Nota) Non viene usato per la serie LE.

73

Lato attuatore

(Numero pin)

1852
51 6 (13.5)

1
3

17.7)

M)
10.2

Connettore A B

_B__D LE-CP-é/Lunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato controllore
—_

Connettore G (14.2) (Numero pin)

_--y | 7 ‘ Al iﬁiﬂ B1
VI L___i A6t} B6
— Al B1
J J [
2! o —H— A3 B3
Connettore B 13
|.B0.7) [——— & L (14.7)

(10)
LE-CP- 32 /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(+ Realizzato su richiesta)

Lato controllore
—_—

Lato attuatore &l ©
(Numero pin) Connettore A S| '8 Connetiore G (14:2) (Numero pin)
- A== Wi
|
= = ] IS A6-L LY B6
y 59 EESS Al B1
19 S | ) [
= === A3 B3
Connettore B 13
10) T D L (14.7)
- N. terminale N. terminale
Clieuit connettore A Corsldeleae 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. terminale
- _Schermo___ . Colore del cavo | connettore D
Vee B-4 T T Marrone 12
GND A4 — XXX — Nero 13
A B-5 T + T + Rosso 7
A A5 L XXXX L Nero 6
= | | :
5 = OO0 Argndone 19
B ittt N, 3
o N. terminale —
Chientits connettore B
Freno (+) B-1 Rosso 4
Freno (-) A-1 >OOO< Nero 5
Sensore (+) Nota) B-3 Marrone 1
Sensore (=) Nota) A-3 >OOO< Blu 2

O
g




Opzioni

Controllore a programmazione semplificata Serie LE CP 1

[Cavo di alimentazione]

LEC-CK1-1

= ]
- - _I [ ]
L ( o e
1 {.g ]
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nome terminale | Colore coperchio Funzione * Misura conduttore: AWG20
ov Blu | Alimentazione comune (-)
M24V | Bianco | Alimentazione elettrica motore (+)
C24V | Marrone | Alimentazione elettrica controllo (+)
BK RLS| Nero |[Rilascio freno (+)
[Cavo 1/0]
Lunghezza cavo (L) [m]l
1 1.5
3 3
5 5
Lato controllore Lato PLC
- %
S=—N e [ =
(11) (30) N (60)
— (L)
Numero pin | Colore isolamento|  Indicazione | Colore punto Funzione * Misura conduttore: AWG26
1 Marrone chiaro ] Nero COM+
2 Marrone chiaro ] Rosso COM-
3 Giallo | Nero OouTo
4 Giallo | | Rosso OUT1
5 Verde chiaro u Nero OouT2
6 Verde chiaro ] Rosso OouT3
7 Grigio u Nero BUSY
8 Grigio u Rosso ALARM
9 Bianco u Nero INO
10 Bianco | | Rosso IN1
11 Marrone chiaro | N Nero IN2
12 Marrone chiaro [ N ] Rosso IN3
13 Giallo | B | Nero RESET
14 Giallo | N | Rosso STOP

= || segnale I/O parallelo € valido in modo automatico. Durante la funzione prova in modo normale, solo I'uscita & valida.

O
g

(16)
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Driver per motore passo-passo

C€ N

erie LECPA

Codici di ordinazione

A\ Precauzione

[Prodotti a norma CE]

(D La conformita EMC & stata provata

combinando |'attuatore elettrico della
serie LES/LESH e il driver 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.

(2) Per la serie LECPA (driver motore
passo-passo), la conformita EMC &
garantita grazie allinstallazione di un
filtro antidisturbo (LEC-NFA).
Consultare pagina 81 per i dettagli sul
filtro antidisturbo. Leggere il Manuale
di  funzionamento LECPA per
procedere allinstallazione.

[Prodotti a norma UL]

Quando & richiesta la conformita a UL,

I'attuatore elettrico e il driver devono

essere usati con un'alimentazione classe

2 UL1310.

Specifiche

LECPAP|1] |- LESH§RJ-50

Tipo di driverl ———eNMontaggio del driver
AN | Tipo con ingresso a impulsi (NPN) Sl?/lgontaggio con it

AP __ | Tipo con ingresso a impulsi (PNP

. — impulst (PNP) l D Nota) | Montaggio guida DIN

Nota) Guida DIN non compresa.
Lunghezza cavo I/O [m] Ordinarla a parte.
— Assente .
. S 1 15 Codice attuatore e
# Ingresso a impulsi utilizzabile solo ~
con differenziale. Solo cavi da 15| 3 3: (Eccetto le specifiche del cavo e le opzioni dell'attuatore)
m utilizzabile con collettore aperto. |9 5* Esempio: Inserire “LESH8RJ-50" per
LESH8RJ-50B-R16N1.

+ Se si seleziona il tipo dotato di controllore al momento di ordinare la serie LE, non c'é bisogno di ordinare questo driver.

/ 2\
Il driver é fornito come unita singola
(ricambio).

Verificare che il driver e il cilindro siano
compatibili.

<Prima dell'uso, effettuare i seguenti controlli>

(D Controllare che il numero di modello riportato sull'etichetta del
cilindro corrisponda a quello sull'etichetta del driver.

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

l LESH8RJ—50

# Consultare il manuale di funzionamento per usare questo prodotto. Scaricarlo dal nostro sito web 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 driver 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/0O: 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 della 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 I'alimentazione del driver. Quando € richiesta la conformita a UL,
I'attuatore elettrico e il driver devono essere usati con un‘alimentazione classe 2 UL1310.

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.
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Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

o
]
©
o
S
@
. o
Montag_glo g
N
. iy - . ()
a) Montaggio con viti LECPALIL-L]) b) Montaggio su guida DIN (LECPALILID-[]) 2
(Installazione con due viti M4) (Installazione con guida DIN) —
N
La guida DIN é bloccata. 5
[a]
Filo di terra Filo di terra Filo di terra 3
Qq
L - R =1172)
Direzione di montaggioI:> ! o 5w
E ﬁ f’; i E Yo ﬁ_# 5 —
: b ] @
o : ° = ¢
i i i @
. ! Guida DIN Guida DIN sl
| | ¢ o/
| L g
i f i £
: b o
i : i S
: b 3L
i : i e [72]
: | ' ol
| 1: ! 2=
1 o
| [ e
I ! 1 [
1 ! 1 n
© 5 @ || e / L
__ % | -— b ~—
Direzione di montay io:> { | q | | (1 28
% o A o A 0o
il
|
ﬁ Adattatore di montaggio guida DIN %)
Agganciare il driver sulla guida DIN e premere la 6
leva di sezione A in direzione della freccia per bloccarlo. Ll
-l
Nota) Lo spazio tra gli azionamenti deve essere pari o superiore a 10 mm.
-—
o
O
1T]

. L -~
Guida DIN 505
AXT100-DR-[] ' E
= Per [, inserire un numero dalla linea “No.” nella tabella sotto. o) 8

Per le dimensioni di montaggio, andare a pagina 77. e o |
0
. . 1.25
Dimensione L [mm - 2
o
N. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 56
D =

L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5 %-§

==

N. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 2 %

>

L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 385.5| 398 | 410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 485.5| 498 | 510.5 § ©

D__

Adattatore di montaggio guida DIN
LEC-2-DO0 (con 2 viti di montaggio)

Da usarsi quando I'adattatore di montaggio della guida DIN viene montato successivamente sul driver a montaggio con viti.
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Serie LECPA

Dimensioni

a) Montaggio con viti (LECPALIL-[])

66

LED alimentazione elettrica (verde)

e

%@

LED alimentazione elettrica (rosso)
(ON: allarme acceso).

Connettore 1/0 parallelo CN5

Connettore I/O seriale CN4

Connettore encoder CN3

Connettore potenza motore CN2

{

Connettore di alimentazione CN1

b) Montaggio su guida DIN (LECPACICID-[)

76
q p
—

o

@ 3

™
zl -
ol Z
et © a
! 2 =
: 3 2
=}
L3l o I
! [o) (0]
‘ g &

‘

gl 5
o o
e 5| E
L o
= c c
S| ¢
=
S g
2 o
© 9
N S S{I

\* Montaggio su guida DIN (35 mm)

Esempio di cablaggio 1

(ON: alimentazione accesa).

125

35

———

= )

el
e 8//1i
Ll
| o3 4
///’
L | |
LS
S
\
l/ N ‘
45

04.5

per montaggio corpo

(Tipo con montaggio con viti)

‘ per montaggio corpo
(Tipo con montaggio con viti)

W
(&

148.2 (Durante rimozione guida DIN)

142.3 (Durante bloccaggio guida DIN)

109

Y
L/

1§

J

EL
—

i

-«.E

=

E]

i

]Connettore di alimentazione elettrica: CN1

Terminale connettore di alimentazione CN1 per LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MCO0.5/5-ST-2.5)

« || connettore di alimentazione € un accessorio.

Nome terminale| Funzione Dettagli
oV Alimentazione comune () Terminale M24V/terminale C24v/ .
terminale EMG/terminale BK RLS sono comuni (-).
M24V Alimentazione elettrica motore (+) | Alimentazione motore (+) verso il driver
Cc24Vv Alimentazione elettrica controllo (+) | Alimentazione controllo (+) verso il driver
EMG Arresto (+) Ingresso (+) per rilascio arresto
BK RLS Rilascio freno (+) Ingresso (+) per rilascio freno
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Esempio di cablaggio 2

Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

\ Connettore I/O parallelo: CN5

LECPANCIC-CI (NPN)
CNS elen:i\cI:I;n Szt\a/g(c):n; 0%
Nome terminale| ~ Funzione | N. pin per segnale I/O
COM-+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ |Segnale a impulsi 3
NP- Segnale a impulsi 4
- - Nota 1)
PP+  |Segnale aimpulsi 5
PP~ [Segnale a impulsi 6
SETUP Ingresso 7
RESET Ingresso 8
SVON Ingresso 9
CLR Ingresso 10
TL Ingresso 11
TLOUT Uscita 12 {Carico}—¢
WAREA Uscita 13 {Carico}—¢
BUSY Uscita 14 {Caricol—¢
SETON Uscita 15 {Carico}—¢
INP Uscita 16 {Carico}—¢
SVRE Uscita 17 Carico
«ESTOP"22|  Uscita 18 {Caricol—
+ALARMM22)|  Uscita 19 {Carico}—¢
AREA Uscita 20 {Caricol—
Terminale
FG rgtorldo

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

Nota 2) Uscita quando l'alimentazione elettrica del driver € attiva. (N.C.)

Segnale in ingresso

Nome Dettagli

COM+ |Collega I'alimentazione elettrica 24 V per il segnale in ingresso/uscita

COM- | Collega I'alimentazione elettrica 0 V per il segnale in ingresso/uscita

SETUP Istruzione per ritornare alla posizione di asse 0.

RESET Resettaggio allarme

SVON Istruzione di accensione servo

CLR Resettaggio deviazione
TL Istruzione per operazione di spinta
Dettagli cablaggio segnale a impulsi
- I -

# Quando si collega un PLC al connettore I/O parallelo CN5, usare il cavo I/O (LEC-CL5-0]).
+ Cambiare il cablaggio a seconda del tipo di I/O parallelo (NPN o PNP).

LECPAPLICI-C] (PNP)
CNS ele:rlilcn;zzt\%g 2?0%
Nome terminale| ~ Funzione | N. pin . per segnale I/O
COM+ 24V 1 = =
COM- oV 2 —
NP+ |Segnale a impulsi 3
NP-  |Segnale aimpulsi 4 —
D Nota 1)
PP+ Segnale a impulsi 5 .
PP-  |Segnaleaimpulsi| 6
SETUP Ingresso 7
RESET | Ingresso 8
SVON Ingresso 9
CLR Ingresso 10 i
TL Ingresso 11 :
TLOUT Uscita 12 : {Carico]
WAREA |  Uscita 13 f [Carico]
BUSY Uscita 14 [Carico]
SETON Uscita 15 : {Carico}
INP Uscita 16 |— [Carico]
SVRE Uscita 17 — {Carico]
SESTOPM22|  Uscita 18 : [Carico}
ALARMM=2|  Uscita 19 |+ [Carico}
AREA Uscita 20 : {Carico}
e |/
0.5-5
Segnale in uscita
Nome Dettagli
BUSY Si attiva quando l'attuatore ¢ in funzione
SETON Si attiva durante il ritorno alla posizione di 0 asse
INP Si attiva quando viene raggiunta la posizione target
SVRE Si attiva quando il servo & acceso
*ESTOP Nota3)| Nessuna uscita quando € ordinato l'arresto EMG
*ALARM Neta3)| Nessuna uscita quando & generato un allarme
AREA Si attiva allintero del campo di impostazione uscita area
WAREA  |Siattiva allinterno del campo di impostazione uscita W-AREA
TLOUT Si attiva durante I'operazione di spinta

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

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

Unita di posizionamento
——

eL'uscita del segnale a
Alimentazione elettrica segnale a impulsi

1

1

1

1

1

1

T
)
AN

All'interno del driver

i
1

impulsi dell'unita di

NP+ |~
N —
NP- 15“9@ el oKl
N
120 @
PP+
A N -
PP- ‘D“Qé )
N
120 Q

i
! Unita di
posizionamento All'interno
r ] del driver
/:| NP+ | ~
A e o) or]
A
Resistenza limite 120 Q
corrente R Nota) PP+
hd | —
P el il K]
Resistenza limite 120 @

_______|_ C

\
!
i corente R Nota)
!
!

O
g

posizionamento € un'uscita a collettore aperto

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

Tenslong alimentazione elettica segnale aimpulsi | Specifiche resistenza limite corrente R

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

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

Funzionamento segnali

Ritorno alla posizione di 0 asse

Alimentazione elettrica 24v
— oV
ON
SVON OFF
Ingresso .
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Uscita
INP \
n
n
1n
*ALARM i
*ESTOP HE
— : “
HE
1 )
1 1
[
Velogits  m—— t + 0 mm/s
' \
1
Ritorno alla posizione di 0 asse E ‘.‘

+ “*ALARM” e “*ESTOP” vengono espressi come circuito a logica negativa.

Operazione di posizionamento

Operazione di spinta

ON ON
TL I
Segnale a impulsi OFF OFF
Ingresso 9 P Ingresso
Segnale a impulsi "ll“““““l""""
ON ON
TLOUT
OFF _I OFF
Uscita BUSY ' Uscita BUSY
INP i INP i
A i
o )
I ) 1y
A ) 1
I 1 1 1
Velocita Lo mm —\_ P
elocita mm/s . i
Posizionamento ': ‘l‘ Veloolta Operazione di spinta o 0 mms
I 1 1} 1
e [ IO,
i

| '
Se I'attuatore si trova allinterno del campo "in posizione" dei dati di E 1 Se la forza di spinta in corso supera il valore "livello di trigger"
! movimentazione, INP si accendera. In caso contrario, rimarra spento.  }

Nota) Se I'operazione di spinta € interrotta quando non c'é alcuna
deviazione dellimpulso, la parte mobile dell'attuatore
potrebbe & soggetta a vibrazioni.

Resettaggio allarme

Ingresso | RESET I | ON

OFF

Uscita *ALARM | | ON

______________ OFF

= “*ALARM” & espresso come circuito a logica negativa.
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Opzioni: Cavo di collegamento

Driver per motore passo-passo Serie LE CPA

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

LE-CP-

-]

LE-CP-é/Lunghezza cavo:1.5m,3m,5m

Lato controllore
—

Connettore C  (14.2)

(Numero pin) 1 —2 _Lato attuatore = < (Numero pin)
(13.5) 5E—6 o 2 T Al BT
Lunghezza cavo (L)[m] ~ N | T ﬂ"‘l
1 1.5 ] = === A6~ B6
3 3 Connettore A e
5 5 (10) (30.7) L (14.7)
8 8* LE- CP' AC ILunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lato controllore
*
A 10° (+ Realizzato su richiesta) CometoreC  (14.2)
B 15% i &
c 20" (Numero pin) :_) :g _Lato attuatore 10 Numero pin)
= — B1
_
* Realizzato su richiesta N ! _/_li:
(Solo cavo robotico) T — B6
[} |
© 14.7
Tipo di cavoe (307) Connettore A § L (14.7)
_ Cavo robotico N torminal N. terminale
(Cavo flessibile) Cirientits connettore A Colore del cavo | o nettore C
A B-1 Marrone 2
S Cavo standard 2 A Rosso :
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 del cavo | oo etiore D
Vce B-4 Marrone 12
GND A4 — HKAXAKX — Nero 13
A B-5 : 'I 1 " Rosso 7
e ——
- = t rancione
: ] 000 anco 9
“““““““““““““ B — 3

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

LE-CP-

1

__B__

LE-CP-éILunghezza cavo: 1.5m,3m,5m

Lato controllore
—_

O

SvVC

l Lato attuatore
(Numero pin) Connettore A @ Connettore C ~ (14.2) (Numero pin)
Lunghezza cavo (L)[m] 1 = ST 2 - AR B
L 15 (13.5) e EI:[____I l ¢ =Y IE"‘ B6
3 3 1o & s A1 B1
il = J P | o
o 5 15 H (CH ~ Connettore B 5 = ASI %
8 8* é (807) [T—m— L (11) (14.7)
K
A 107 LE-CP- 38 /Lunghezza cavo: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
= 15 (+ Realizzato su richiesta) Lato controllore
C 20% Lato attuatore o~ -
* Realizzato su richiesta (Numero pin) Connettore A <@ g Connetiore G (12.2) (Numero pin)
(Solo cavo robotico) 1 __E?l 2 = = \SS/ | F AMASE=R-B1
=RSI A i
Con f = o I - A6 B6
onh freno e sensore @ ~ — Al B1
5 ] 3 | =
2! B i— = ® AsI B3
Connettore B 3
Tipo di cavoe® (30.7) D 8 L ) (14.7)
Cavo robotico o N. terminale N. terminale
—_ (Cavo flessibile) Circuito o A Colore del cavo e @
A B-1 Marrone 2
S Cavo standard A A 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
___Schermo____ olore del cavo |- STWA1S
N
aiD = DS 6,0 G Moo 13
A B-5 — : R 7
A A5 i T XHXAKX :\ ,3 Nero. 6
B B-6 + ¥ Arancione 9
B B6 000 ncio 9
— T T T T T e — 3
- N. terminale
Cheufits connettore B
Freno (+) B-1 Rosso 4
Freno (-) A-1 >OOO< Nero 5
Sensore (+) Nota) B-3 Marrone 1
Nota) Non viene usato per la serie LE. [Sensore ()Nota)]  A-3 POOX Blu 2
80

\
W Selezione del modello

LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

LECA6
LECP6

LEC-G

N\ LECP1

Precauzioni specifiche
del prodotto

|



Serie LECPA

Opzioni

[Cavo I/0]

LEC-CL5-11

lLunghezza cavo I/O (L)

Tipo di cavo I/Ol
[L5 [ PerLECPA ]

1 1.5m
3 3m*
5 5m*

# Ingresso a impulsi utilizzabile
solo con differenziale. Solo
cavi da 1.5 m utilizzabile con

collettore aperto. N. pin . Colore || -zione| COlOTE N. pin . Colore || ozione| COlOrE
isolamento punto isolamento punto
L 1 Marrone chiaro] ® Nero 12 [Marrone chiaro] ™ W |Rosso
12 2 |Marrone chiaro] Rosso! 13 Giallo mm | Nero
20 1 ’l_L 3 Giallo u Nero 14 Giallo H B |Rosso
§§ N 4 Giallo u Rosso 15 |Verdechiaro] m®m | Nero
| (88 E ; N 5 |Verde chiaro| m Nero 16 |Verde chiaro)] ®m® |Rosso
< EE & ‘ S 6 |Verde chiaro, m Rosso 17 Grigio mm | Nero
=15 ’ (25) | (10) (40) 7 Grigio u Nero 18 Grigio mE |Rosso
2 . (45) 8 Grigio | m  [Rosso 19 | Bianco | mm | Nero
100 £10 9 Bianco u Nero 20 Bianco H B Rosso
= Numero difii | 20 10 | Bianco | W _ |ROSSO|  [Teminale
Taglia AWG | 24 11 [Maronechiaro] mm [ Nero| | §'2% Verde

[Set di filtri antidisturbo]

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

LEC-NFA

Contenuto del set: 2 filtri antidisturbo (prodotti da WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

[—] [—]
G
3 —
(42.2) (28.8)

(12.5)

« Leggere il Manuale di funzionamento della serie LECPA per procedere all'installazione.
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 compatibile)

Software controllore/LEC-W2

Codici di ordinazione

(D Software di programmazione L E C - W2
controllore |
Software controllore

@ Cavo di (3 Cavo USB
l comunicazione  (Tipo A-miniB)

EA‘,

(Disponibile in giapponese e in inglese).

> |zl

—_— Contenuto

----- T -—\””%E
|

Controllori/driver compatibili

PC (1 Software controllore (CD-ROM)
(2) Cavo di comunicazione
(3) Cavo USB (Cavo tra il PC e I'unita di conversione)

\
1 Selezione del modello

LES

LESH

Servomotore (24 VDC)/motore passo-passo (servo/24 VDC)

Controllore motore passo-passo (servo/24 VDC) serie LECP6

Controllore servomotore (24 VDC)

Serie LECAG

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 Porte USB 1.1 0 USB 2.0

comunicazione

Display XGA (1024 x 768) min.

» Windows® e Windows®7 sono marchi commerciali registrati di Microsoft Corporation negli Stati Uniti.
= Consultare il sito web di SMC per la versione aggiornata, http://www.smcworld.com

Esempio di schermata

Esempio di schermata "Easy mode"

M Eazy Mode ElEE
Filedf) Edit Comm Jetting
o Tast RINOMIG | Stop
- =1 eda| e | I
Step Mo Pasition Speed Forcn
Ko 0 ns0 mm D mmfs 30 % — ‘
Stanie 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] 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
i o [

Ready 100.00 ~- 300.00

Facilita di utilizzo e semplicita delle impostazioni con "Easy mode"

@ Consente di impostare e visualizzare i punti di posizionamento
della pinza quali a posizione, la velocita, la forza, ecc.

@ E possibile eseguire sulla stessa pagina impostazione dei
punti di posizionamento e il test della trasmissione.

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

Esempio di schermata "Normal mode"

[ A TCantratier - Btup Detsl 81

= Mo Mrmal

Impostazione standard
@ E possibile impostare nel dettaglio i punti di posizionamento.
@ 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.

ZSVC 82
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del prodotto
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Interruttore di
abilitazione

(opzionale) \

Serie LEC
Terminale di programmazione/LEC-T1

Codici di ordinazione

C € M

\ Pulsante di

LEC-T1-

3

Terminale di programmazionel

Lunghezza cavo [m]

3

lInterruttore di abilitazione
— Assente
S | Dotato di interruttore di abilitazione
# Interruttore interbloccato per funzione

Lingua iniziale ¢

prova e movimento manuale

=
4 emergenza .
g ¢ . » Pulsante di emergenza
2 J Giapponese = :
Z E Inglese @ Dotato di interruttore di arresto l
7 * E possibile cambiare la lingua visualizzata in inglese o giapponese.
) ) Specifiche
Elemento Descrizione
Sensore Pulsante di emergenza, interruttore di abilitazione (opzione)
Lunghezza cavo [m] 3
Grado di protezione IP64 (eccetto connettore)
Campo della temperatura [°C] 5a50
Campo umidita d'esercizio [%UR] 90 max. (senza condensazione)
Peso [g] 350 (eccetto cavo)
[Prodotti a norma CE]
La conformita EMC del terminale di programmazione & stata provata con il controllore con motore
passo-passo (servo/24 VDC) della serie LECPS e I'attuatore applicabile.
[Prodotti a norma UL]
Quando e richiesta la conformita a UL, I'attuatore elettrico e I'azionamento devono essere usati con
un'alimentazione classe 2 UL1310.
Easy mode
T — Dettagli Schema operazioni menu

Dati

N. dati di movimentazione

Impostazione di due elementi selezionati sotto

Ver. 1.

Posizione, velocita, forza, accelerazione, decelerazione
Ver. 2.

Posizione, velocita, forza di spinta, accelerazione, decelerazione, MOD movimento,
Livello di trigger, velocita di spinta, forza di spostamento, area 1, area 2, in posizione

Punti di posizionamento | ® Impostazione dati di movimentazione Ié)netpu
ati
* Movimento manuale Monitor
Jog (manuale) |, Ritorno alla posizione di 0 asse Jog (manuale)
« Operazione 1 passo Nota 1) Test
Test : i i ALM
* Ritorno alla posizione di 0 asse
T P ; Impostazione TB
o Visualizzazione asse e n. dati di movimentazione
Monitor e \lisualizzazione di due elementi
selezionati da posizione, velocita, forza.
ALM * Visualizzazione allarme attivo

¢ Reset allarme

Monitor

Impostazione TB

* Ricollegamento asse (ver. 1.::x)

* Impostazione linguaggio visualizzato
(ver. 2.x%)

* Impostazione easy/normal mode

e Impostazione dati di movimentazione e
selezione dei parametri dal monito easy mode

Visualizzazione n. passo
Visualizzazione di due elementi selezionati sotto
(Posizione, velocita, forza)

Jog (manuale)

Ritorno alla posizione di 0 asse
Movimento manuale

83

Nota 1) Non compatibile con LECPA.

Test Nota 1)

Operazione 1 passo

ALM

Visualizzazione allarme attivo
Resettaggio allarme

Impostazione TB

Ricollegamento asse (Ver. 1.#x)
Giapponese/Inglese (ver. 2.:x)
Semplice/normale

Elemento impostato

~
Z

SvVC



Terminale di programmazione Serie LEC

o
S
©
o
S
=
o
Normal mode g
- R 3
Schema operazioni menu g
Funzione Dettagli Menu Punti di posizionamento —
Punti di posizionamento | * Impostazione dati di movimentazione Punti di posizionamento N. dati di movimentazione [
- - Parametro MOD movimento R
Parametro * Impostazione parametri Monitor Velocita Q
© Movimento manuale/movimento a velocita costante Test Posizione E
* Ritorno alla posizione di 0 asse ALM Accelerazione sl
e Test drive Nota 1) File Decelerazione § w
Test (Specificare un massimo di 5 dati Impostazione TB Forza di spinta o -
es di movimentazione e azionare). Ricollegamento Livello di trigger g
» Uscita forzata Velocita di spinta 2
(Uscita segnale forzata, uscita Movimento molla g
terminale forzata) Nota 2) Area 1,2 o ——
e S
¢ Azionamento In posizione g
* Segnale in uscita Nota 2 Parametro Impostazione base | 9
Monitor * Segnale in ingresso Nota 2) L Base e
* Terminale di uscita ORIG Impostazione ORIG | 3 n
* Terminale di ingresso Sl
« Visualizzazione allarme attivo rqnllor Elsp!ay DRY = - % -l
ALM (Resettaggio allarme) 2|onalm<_ento s N03|.2|one, velocita, coppia 2
* Visualizzazione registro allarme || Segnale in uscita Nota 2) - di passo )
- - Segnale in ingresso Nota 2) N. ultimo passo
* Salvataggio dati _ Terminale di uscita L
$alvare i qatl di mowmentazmne e Terminale di ingresso —{ Segnale in uscita |
i parametri del driver in uso per la ©w©
comunicazione (& possibile salvare Test _< Segnale in ingresso | <o
4 file con un insieme di dati di JOG/MOVE _{ e R TI | (&S] &)
movimentazione e  parametri — Return to ORIG erminale di uscita I.IJI._IIJ
File definiti in un file unico). Test drive Nota 1) _‘ Terminale di ingresso | -
» Caricamento su azionamento Uscita forzata Nota 2)
Carica i dati salvati nel terminale di — (]
programmazione sul driver in uso ALM C.O"C!'zm.“e : 1
per la comunicazione. m Con_dizione Visualizzazione allarme attivo 8
* Cancellazione dati salvati. Registro ALM Resettaggio allarme _
* Protezione file (ver. 2. 5
( ) File Visualizzazione registro ALM
* Impostazione display — Salvataggio dati Visualizzazione ingresso registro -
(Easy/Normal mode) Caricamento sul driver o
* Impostazione lingua Eliminazione file &)
(Giapponese/Inglese) Protezione file (ver. 2.x) 'ﬂ
Impostazione TB | ¢ Impostazione retroilluminazione =
* Impostazione contrasto LCD Impos.tazmne TB
* Impostazione suono bip Semplice/normale <
* Max. asse di collegamento Language o
* Unita di distanza (mm/pollici) Retroilluminazione Nota 1) Non compatibile con 8
- - — Contrasto LCD LECPA
Ricollegamento | ¢ Ricollegamento asse Bi - . -l
p Nota 2) | seguenti segnali non
Max. asse di collegamento sono compatibili con
Password LECPA. 2
Unita di distanza Ingresso: CLR, TL 2
o Uscita: TLOUT 8L
—{ Ricollegamento | %_g
. .. Sa
Dimensioni e
>
4 102 34.5 g °
N. Descrizione Funzione (=
@\ 1 | Produzione Display a cristalli liquidi (con retroilluminazione)
| 2 | Anello Un anello per agganciare il terminale di programmazione
3 | Pulsante di emeraenza Quando si preme l'interruttore, questo si blocca e si ferma.
g Il bloccaggio viene rilasciato quando viene girato a destra.
4 | Protezione pulsante di emergenza| Una protezione per l'interruttore di arresto
@/' Previene la messa in funzione indesiderata
Interruttore di abilitazione | (funzionamento inatteso) della funzione di prova
5 | (opzionale) movimento manuale.
Non sono coperte altre funzioni quali la modifica dati.
6 | Interruttore a chiave | Interruttore per ogni ingresso
7 | Cavo Lunghezza: 3 metri
22.5 8 | Connettore Un connettore collegato al CN4 del driver

O
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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

@

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

N

/\ 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.

SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium 2 +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smc.bg

Croatia Z& +385 (0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr

Czech Republic & +420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz

Denmark 2 +45 70252900 www.smedk.com smc@smcedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland & +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2 +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion @smc-france.fr
Germany = +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@smc.hu

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

Lithuania T +370 52308118 www.smlt.lt info@smclt.lt

Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway T +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no

Poland T +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl

Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania@smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk

Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si

Spain T +34 902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu

Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch

Turkey B+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk sales@smepneumatics.co.uk
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