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Elektrischer Antrieb C€ Alis
Mit Kugelumlauffilhrung * zusatzliche Hubvarianten

®parallele Motorausflihrung
® Spindelsteigung: 20 mm (LEFS25), 24 mm (LEFS32),
30 mm (LEFS40) e Stutzfuhrung

[Schvitimotor | Servomotor PASTR

Kugelumlaufspindel serie LEFS GroBe: 16, 25, 32, 40

max. Nutzlast: 60 kg max. Geschwindigkeit:1200 mm/s S = e

Positionier-Wiederholgenauigkeit: 10,02 mm t‘ =

W Reinraum- pezmkatlonen

parallele Motorausfihrung {1-LEFS

] .)- GroBe: 16, 25, 32 |

Reinraum-Spezifikationen ebenso erhiltlich f —

Riemenantrieb serie LEFB
max. Hub: 2000 mm

max. Geschwindigkeit: 2000 mmss

A\enlae) e (o1 ) Ausfiihrung

+ Nicht far UL.

Kugelumlaufspindel Serie LEFS

GroBe: 25, 32, 40

verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit  max. Geschwindigkeit: 1500 mmss
hohe Beschleunigung/Verzégerung: 20,000 mm/s? g -""?"' =
Impulseingang-Ausfiihrung ‘ = '

. mit internem Absolut-Encoder (iir LECSB/C/S) .
Reinraum-Spezifikationen ebenso erhéltlich

Reinraum-Spezifkafionen

parallele Motorausfiihrung 11-LEFS

Riemenantrieb serie LEFB GroBe: 25, 32, 40

max. Geschwindigkeit: 2000 mmis
max. Hub: 3000 mm _ .
max. Beschleunigung/Verzégerung: 20000 mmis: £ .

S

Motor in Ausfiihrung ,Montage unten" ebenso erhéltlich

W Controller/Endstufe ool leiie) ) Endstufe

. . . . »Fiir Absolut-Encoder
» Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang o Impulseinaana-Ausfihrun
Serie LECP6/LECAG (64 Positionen) P gang 9

»Fiir Inkremental-Encoder
® Impulseingang-Ausfiihrung/

Serie LECSB Positionier—Ausﬁ]hrung o>
» Programmierfreie Ausfiihrung o CC-Link direkte Eingabe- Serie LECSA .gm
Serie LECP1 (14 Positionen) Ausfiihrung " I ‘|“
b Isei Ausfiih Serie LECSC 1 = |
?PuLsEecll;gang- ustuhrung ©SSCNET I-Ausfiihrung  [ii g.g!- : 1
erie Serie LECSS iﬂ ||||L"J“u !

Serie LEF 2 SMC

CAT.EUS100-87E-DE



Serie LEF

@® Kompakt @Einfache Montage des Gehauses/Verringerung der Installationsarbeiten
Hohe/Breite reduziert um ca. 50 % Kann ohne Entfernen

# verglichen mit der SMC-Serie LJ1 von Geh&auseteilen
(Nutzlast: 10 kg) montiert werden.

‘standardmaBig mit Abdichtband

Deckt Fiihrung, Kugelumlaufspindel oder Riemen ab.
Verhindert Fettspritzer und das Eindringen von
Fremdkérpern.

LJ1H10 LEFS16

Kugelumlaufspindel/serie LEFS Groge: 16, 25, 32, 40

Geschwindigkeit [mm/s] i z . < ‘
: max. Geschwindigkeit [mm/s]* 2
Modell Steigung [mm] Schrittmotor ’ - %; -
LEFS16 = 10 5 500 (bei Spindelsteigung 10) % . ..»-"'_";""-‘ v
LEFS25 20 12 6 1000 (bei Spindelsteigung 20) > e
LEFS32 24 16 8 1200 (bei Spindelsteigung 24) §&
EERNg 30 20 e e —— Parallele Motorausfiihrung erhltlichl ———
auer © Die Motor-Einbaulage kann aus zwei (© Obere Fléche von Schlitten und
max. Nutzlast: 60 kg Richtungen gewahit werden (rechts oder links). Motor haben die gleiche Hohe.
- . Tl 0 02 5 Werkstiick
Positions-Wiederholgenauigkeit: +U,U& mm - rechte . _

.................. E Seite

...........

Passbohrung -~ parallel b

‘Ausfiihrung mit
Kugelumlauffiihrung mit

geringerer Hohe
GréBe Hohe [mm] [Motorbremse (Option) ]
16 40 :

25 48
32 60
40 68

Kompatible Motoren
@Schrittmotor
Ideal fiir den Transport schwerer Lasten 3
bei geringer Geschwindigkeit geeignet. g
@Servomotor
Stabil bei hoher Geschwindigkeit und
gerauscharmer Betrieb. Geschwindigkeit

Riemenantrieb/serie LEFB GroBe: 16, 25, 32

max. Hub: 2000 mm

- 2
max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s__; ~ ‘ é;"q
i e — - v = W’
Riemen rﬁ( o i . q
: >
_— P

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel/serie LEFS GroBe: 25, 32, 40

—"
. max. Geschwindigkeit [mm/s] s ﬁ’"“"l
Modell Steigung [mm] AC-Servomotor -~ * = > -
LEFS25 20 12 6 1500 - e @ ol
, “ ; &
LEFS32 24 16 8 1500 @ = g
LEFS40 30 20 10 1500 : =
* Motor mit hoher Leistung (100/200/400 W) ¢ &

verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit

‘I

Schrittmotor

i - N Parallele Motorausfiihrung erhéltlich!
kompatibel fiir hohe Beschleunigung/ g ® © Die Motor-Einbaulage kann aus zwei Richtungen gewahit
Verzdgerung: 20000 mm/s? 2 7N erden et ocer ks

* Impulseingang-Ausfiihrung
mit internem Absolut-Encoder Geschwindigkeit

(fir LECSB/CIS)

Riemenantrieb/serie LEFB Grsge: 25, 32, 40

max. Geschwindigkeit: 2000 mm/s Das Werkstiick und der Motor behindern sich nicht.
max. Hub: 3000 mm

max. Beschleunigung/Verzégerung: 20000 mm/s’ 8 2

|| Stiitzfilhrung/serie LEFG

. Mit Stiitzfiihrung fiir Werkstiicke mit groBem Uberhang.
Kugelumlaufspindel/serie 11-LEFS

* Einfache Installation durch dieselben Abmessungen wie die des
Gehéauses der Serie LEF. Dadurch verringerter Arbeitsaufwand fiir

<1 Desi d Montage.
ISO Klasse 4'>P (ISO1 4644'1) . D?:g?al:;ard?:é%%g integrierten Staubschutzbander verhindern

Fettspritzer und das Eindringen von Fremdkdrpern.

* Integrierte Vakuumleitung

e Kann ohne Entfernen von Gehauseteilen montiert
werden Anwendungsbeispiel | ) —

* Im Gehause integrierte Linearfihrung AL o

*1 Andert sich je nach Ansaugleistung. '
Weitere Einzelheiten siehe Seite 32.

Stitzfuhrung

A\ Achtung

Nach Installation des Antriebs
auf der Seite der Endstufe, die
Stiitzfiihrung ausrichten. Wenn
die Ebene der Montagefléache
0,1 Ubersteigt, muss separat
ein Ausgleichsmechanismus
auf der Werkstlick-Anbauflache
(Schiitten) installiert werden.

Vakuumabsaugung minimiert
die durch Kugelumlaufspindel
und Flihrung bedingte
Partikelbildung.

Vakuum-
absaugung

Siehe Seite 165 fur nahere Angaben.

ZSVC €



Serie LEF

Anwendungsbeispiele

e

Prazise Lade- und Entladetransfer PN
Positionierung von Werkstlicken
der Werkstiicke

Varianteniibersicht

Kugelumlaufspindel/serie LEFS

Steigung Hub [mm]*2

- HRa*!
Ausfiihrung GroBe [mm]

16 150 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500
6
25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800
Schrittmotor 20
3 8

32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

24

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200

16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500
Servomotor 10

3 6
25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

25 12 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

AC-Servomotor 8
3 32 16 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000

venwendbar in Reinraumen 24

40 20 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950, 1000, 1100, 1200

x1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser des Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (bei Kugelumlaufspindel).
=2 Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhlbe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
x3 Fur Reinraum-spezifikationen siehe Seiten 51 und 131, auBer Steigung 20, 24, 30 mm

Riemenantrieb/serie LEFB

Ausfiihrung GroBe*! sz:;:l‘ﬁ:e[m] Hub [mm]
16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
Schrittmotor 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
32 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
Servomotor 16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
25 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000
AC-Servomotor 32 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500
40 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500, 3000

3 ZSVC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Vertikale
Anwendung

Pick-and-Place-
Anwendungen

Nutzlast: horizontal [kg] Nutzlast: vertical [kg] Geschwindigkeit [mm/s]
30 40 50 10 20 30 600 800 1000 1200

Seite

1400

Nutzlast: horizontal (kg)* Geschwindigkeit [mm/s]
5 10 15 20 25 500 1000 1500 2000

Seite

x1 Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser des
Druckluftzylinders mit entsprechender Schubkraft (bei
Kugelumlaufspindel).

«2 Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhibe in

_ 115 Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

*3 Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fur Anwendungen
eingesetzt werden.

ZSNC 4



Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6/LECAG6

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
O Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

@®Schrittdaten, Testbetrieb,
Handbetrieb und Verfahren mit
festen Werten kdnnen Uber eine
Maske eingestellt und betatigt
werden.

Schrittmotor Servomotor
LECP6 ‘- LECAG6 o
2
o |
FilelEl Bl Conm  Setlee |

i "
0.0
20,40
20,90
40,40
5,40
640
.40
40,00

Einstellen von Handbetrieb
und Geschwindigkeit des === |tk
Verfahrens mit festen Werten

Schrittdaten-
Einstellung

__( Verfahren mit
festen Werten

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) QI g Y A0S IR I ETE

® Die einfache Maske ohne Scrollen ist

leicht einzustellen und zu bedienen.

®Wahlen Sie ein lcon aus der ersten

Maske und wéahlen Sie eine Funktion.

®Stellen Sie die Schrlttdaten e|n und

Uberprifen Sie diese
mit dem Monitor.

@ Die Daten konnen anhand der Position und
der Geschwindigkeit eingestellt werden.
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt.)

T4
DATA
i)

F7—h PEV &%
ALﬁRM JOG SETTIN 2. Maske
° b Uberwachen  Achse 1
Schritt-Nr. 1

1. Maske
E=A TAK
DATA TEST
774 vay E
ALARM JOG SET I 2. Maske
I 4D =] | Daten Achse 1
Sehitt-Nr. - SN
Posn | 123 45mm
Geschwmd\gken\ 100 mm/s/
S —
|
v

Die Werte nach der Eingabe mit ,SET" bestatigen.

Daten Achse 1 Daten Achse 1
SchrittNr. 0 | | Schritt-Nr. 1.
: Posn 50,00 mm ' Posn 80,00 mm !
ot 200 mms | ¢l 00 mms

O
z

Posn 12,34 mm
Geschwindigkeit 10 mm/s

Status kann
Uberprift werden.




© Detaileinstellung im ,,Normal Mode"
Wahlen Sie den ,,Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.

@ Detaileinstellung der Schrittdaten @ Einstellung der Parameter
® Darstellung von Signalen und @JOG und Verfahren mit festen Werten, zurlick zum Ausgangspunkt,
Statusanzeige Testbetrieb und Test der Ausgénge kdénnen durchgefihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs

Urlsed | Downiosd

Controller-Software
®Schrittdaten, Parameter, “ o
Uberwachen, Teaching usw. _ ——
werden in verschiedenen | e he | S . |
Fenstern angezeigt. ;”h”; - i s PR _
cnrittaaten | — - — Jlﬁ
Parameter :: - :: I
- e Y sl - | - |
—— |
Uberwachung Teaching
Menl Achse 1
:
@ Verschiedene Schrittdaten konnen in | Parameter Mend Achse 1|
der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. A| Menii Achse 1
den Controller iibertragen werden. R ——— , 0 |sehrittNr. 1
® Kontinuierlicher Testbetrieb __-p . Betriebsart Y| Position 123,451 ;nggw\ferwac g cnse
mit bis zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten- Stopp SVRE{.]] *
Teaching-Box-Maske EinSieliZesmaske. TestMaske SETON[ ] v
................................................... T ——.

@ Die eir]zelnen Funktionen (Schrittdaten,
Test, Uberwachen usw.) kdnnen aus
dem Hauptmeni gewahlt werden.

( N\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (eide ksnnen separat bestellt werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antrieb-Kombination kompatibel ist.

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschilds libereinstimmt.
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

Antrieb 'J Controller




Feldbusnetzwerk

Feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)
Serie LEC-G -

© Umsetzungseinheit fiir Feldbusnetzwerk und serielle Kommunikation mit der Serie LEC | D |

verwendbare Feldbusprotokolle: CC-Link 124 Dem Eel herNet/ P |_ D | |

© Zwei Betriebsarten:
Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fiir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

© Die Werte fiir Position, Geschwindigkeit konnen liber die SPS ausgelesen werden.

Feldbus-

netzwerk

(

Gateway-
Einheit (GW) §

Serielle
Kommunikation

RS485 Bis zu 12 Controller

konnen angeschlossen
werden.

verwendbare ) — PIR[OF] 1 i —
Feldbusprotokolle CC-Link Dem EtherNet/IP)
max. Zah! der Controller, die
angeschlossen werden kdnnen 12 8 i 12
A
24 VDC
Spannungsversorgung fiir Gateway-Einheit

Kompatible elektrische Antriebe:

y

Kompatible Controller
Serie LEC

EEEEN
W : e
e ot I ‘jﬂ -l
i o o - &
Elektrischer Greifer Elektrischer Elektrischer Zylinder Elektrischer Antrieb/
Serie LEH Kompaktschlitten Serie LEY mit Kugelumlauffiihrung Schrittmotor- Servomotor-
Serie LES Serie LEF Controller Controller
a serie LECP6 Serie LECA6
=3 {’ .}
Schwenktisch Elékirischer Antrieb/ \ Elektrischer Antrieb/
serie LER Miniaturausfiihrung mit Fiilhrungsstangen
Serie LEP Serie LEL

O
z



Programmierfreie Ausfihrung serie LECP1 &

Kein Programmieren erforderlich

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Schrittmotor-
@ Einstellen der Positionsnummer 1A @) Einstellen der Halteposition ]2 @m N
Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste
Halteposition ein/ RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb wird die
max. 14 Positionen. auf eine Halteposition bewegt. Halteposition erfasst.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung
Anzeige der ]

Positions-
nummer

A

Schalter zur
Geschwindig-
keitseinstellung

SET-Taste

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

Schalter zur
Positionsauswahl

Schalter zur
Beschleunigungs-
einstellung

©® Endstufe, Impulssignale zur Positionierung an beliebiger Position.
Der Antrieb kann liber eine Positioniereinheit des Kunden gesteuert werden.

zuuch-Panel

SPS =
:icr);lgﬁmer- & Elektrischer Antrieb
serie LEFS/LEFB

Schrittmotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfiihrung)
Serie LECPA

© Befehlssignal fiir die Riickkehr zur Ausgangsposition
Durch dieses Signal erfolgt die Riickkehr zur Referenzposition.

© Mit Kraft-Begrenzungsfunktion (Schubkraft/Haltekraft-Betrieb méglich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale mdéglich.

O
z



Serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

‘ Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

Impulseingang-Ausfiihrung

Position LECPA

LECP6/LECA6

Schrittdaten und * Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC) |  Auswahl Uber die Bedientasten des| ¢ Eingabe aus der Controller-Software (PC)
Parameter einstellen |« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box Controllers « Eingabe aus der Teaching Box

¢ Eingabe des numerischen Werts aus der « direktes Teaching ¢ keine ,Position"-Einstellung erforderlich;
Schrittdaten- Controller-Software (PC) * Handbetrieb-Teaching Position und Geschwindigkeit werden

Einstellung
(Positionierung)

* Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box
o direktes Teaching
¢ Handbetrieb-Teaching

durch Impulssignal eingestellt.

Zahl der Schrittdaten
Betriebsbefehl (I/0-Signal)
Abschlusssignal

64 Positionen 14 Positionen
Schritt-Nr. (IN*) Eingang = [DRIVE]-Eingang

(INP) Ausgang

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingénge
(OUT") Ausgang

Impulssignal
(INP) Ausgang

Einstellparameter

,Normall
Mode"

Position

Schrittdaten-
Eingangsart

ITB pPc|TB-Pc | LECP6/LECA6

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Impulseingang-
Ausfiihrung
LECPA

Programmierfreie
Ausfiihrung
I LECP1*

% S\VC

Movement MOD | Wahleier absoluten Position" und einer relativen Posifon’ = A | @ [ ] ABS/INC einstellen fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit [ ) In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
Keine Einstellung
[Position]: Zielposition In Einheiten von 0,01 mm direktes Teaching
Position [ BN ) [ ) ) erforderlich
[Schub]: Schub-Startposition einstellen. Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | BeschleunigungNerzogerung wéhrend der Bewegung = @ | @ [ ) In Einheiten von 1 mm/s? einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
:chrittlcliaten- Pushing force | Kraft im Schubbetrieb [ BN J o In Einheiten von 1 % einstellen | In Einheiten von 1% einstellen | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mitte, hoch)
instellung
(Auszug) | Trigger LV Zielkraft wéhrend des Schubbetriebs Al @ [ J In Einheiten von 1 % einstellen | In Einheiten von 1 % einstellen | fene Entelung eforderich (Vert ensprict Schubat)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs = A | @ [ } In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force Kraft wéhrend des Schubbetriebs Al @ o Eingestellt auf 100 % | A (verschiedene Werte irjeden Antib) % einstelen
Area output Bedingungen i das Enschlten des Bereihs-Ausgengssignals = A | @ [ ) In Einheten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
- - - keine Einstellung
. [Position]: Toleranz zur Zielposition A.Uf min. 0,5 mm. A"uf.mln. (versphledgne Werte .
In position [Schub]:Toleranzen des Schubvorgangs AN J [ ) einstellen (Einheiten: fur ]ed_en A.‘ntrleb) einstellen | erforderlich
0,01 mm) (Einheiten: 0,01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ) In Einheten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Stroke (=) Hubbegrenzung — X | X [ ) n Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Parameter-
Einstellung | ORIG direction | EinstlingderRchtungder Rickiehrzr Ausgangsposonmigieh = > | X o kompatibel kompatibel kompatibel
Al
(Auszug) ORIG speed Geschvindighkeit bei Rickkehr in die Ausgangsposition X | X [ ] In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | keine Einstellung
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkeh in ie Ausgangsposition + X< | X [ J In Einheiten von 1 mm/s? einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. - erforderlich
Watvend der Schaergerickd gehaen | Wahrend der Schatter gedrilckt gehalten | Halien Se e MANUELLE Tasie (D)
JOG [ BN [ ) Wird, kann der konfinuierliche Betrieb bei | wird, kann der kontinuierlche Betrieb bei fir konstantes Senden gedckt (Geschwindighet
Einselgeschwindighet getestetwerden. | Einstellgeschwindigheit getestet werden. | entsprichtdem spezfizeren Wer.
Der Betrieh bei Enstelenemungund | Der Betrisb bei Eistellentierung und | Dricken Sede MANUELLE Tasle (D QD)
MOVE X | @ [ ] -geschwindigket ausgehend von der | -geschwindiqkeit ausgehend von der | eimal i den Bemessungsbelrieh (Geschwindigket,
Test akiuellen Posiion kann getestet werden. | akiuellen Position kann getestet werden. | Bemessung sind spezfizete Were).
Return to ORIG [ BN ) [ ) kompatibel kompatibel kompatibel
n Betrieb der spezifizierten . . . . . .
Test drive Schrittdaten [ NN J (konggmeegacher kompatibel nicht kompatibel kompatibel
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden. = X< | X [} kompatibel kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten- | @ | @ [ ] kompatibel kompatibel ) .
T Nr. kann iiberwacht werden, nicht kompatibel
Aktueller ON/OFF-Status der
In/Out mon Ein- und Ausgénge X | X [ ) kompatibel kompatibel
kann liberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. [ ] [ ) kompatibel kompatibel kompatibe! (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheiterzeugter Alarm kann bestétigtwerden. = X | X [ ] kompatibel kompatibel
Schrittdaten und Parameter
Datei Save/Load konnen gespeichert, Gibertragen = X | X [ } kompatibel kompatibel nicht kompatibel
und geléscht werden.
Sonstige |Language Wechsl vischen epnishund Enlisch wivend ot Plainmigich. ~= @ | @ [ ) kompatibel kompatibel
A: Einstellbar ab TB Ver. 2.: (Die Angaben zur Version werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
* Die programmierfreie Ausfihrung LECP1 kann nicht mit der Teaching Box oder der Controller-Software verwendet werden.
9



Elektrischer Antrieb

SystemKonstruktion/allgemein verwendbarer 1/0

®Elektrischer Antrieb/ vom Kunden zu stellen
Mit Kugelumlauffiihrung
i [
. SPS
n/» - '_ N [ Spannungsversorgung
‘/ : fiir UO-Signal
- 24 VDC A

-@1/0-Kabel
Controller-Ausfiihrung  Bestell-Nr.

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

@Controller*

\

vom Kunden zu stellen programmierfreie Ausfithrung

LECP1
Spannungsversorgung Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
2fl‘lll‘ sgg%!%r) LECP6/LECA6 Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset, das
: IS ; g .
R T e Gateway und die Touch-Bedienerschnittstelle

kénnen nicht angeschlossen werden.

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitat (Zubehor)
gefordert wird, sind elektrische verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer AWG20 (0,5 mm?)
Spannungsversorgung Klasse 2

@zuuch Operator Interface (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

UL1310 zu verwenden. p
@®Antriebskabel | Seiten 75, 90| I'[l-l EICE Cockpit-Elemente kénnen
= - for the best interface kostenlos ber die Pro-face-
Controller-Ausfiihrung Standardkabel Robotikkabel Webseite heruntergeladen

LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang)| LE-CP-J-S LE-CP-[] werden. Mit der Verwendung
LECAG6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) — LE-CA-O] ;9" %QCkrill-lllﬂemer_jtsn kzr}n
vl P ie Einstellung tber die

LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung) LE-CP-[1-S LE-CP-CJ Touch-Bedienerschnittstell

vorgenommen werden.

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschlissel" flir
den Antrieb integriert werden.

@®Controller-Einstellset kL)
Controller-Einstellset

(Kommunikationskabel mit Umsetzer und USB-Kabel liegen bei)
LEC-W2

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EG[]

\
|PEERe
4

Kommunikationskabel@-----------
(3m)

w.\‘
€

5

--------- @USB-Kabel
((A-miniB-Ausfiihrung)
(0,3m)

FER R CRO

Anm.) Kann nicht mit Typ LECP1 betrieben werden.

ZS\NC 10



Serie LEF

®Elektrischer Antrieb/
Mit Kugelumlauffiihrung

Systemaufbau/lmpulssignal

nden zu stellen

vom Ku
=
@®Strombegrenzungswiderstand A

SPS

LEC-PA-R-OJ N

* Der Strombegrenzungs- M Spanqungsvgrsorgung
widerstand muss verwendet| ] fiir |/0-S|g£al
werden, wenn das Impulssig- |--=--4 24 yDC A"

nal von der Positionierung-
seinheit als offener Kollek-
torausgang betrieben wird.

Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung

i Weitere Einzelheiten finden
Sie auf Seite 102.

Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

®Endstufe: EE¥H] --@1/0-Kabel
{ Endstufenausfihrung ~ Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-[]

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir Controller
24 VDC A

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitét
gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@®Antriebskabel*

LECPA (Impulseingang-Ausfiihrung)

Controller-Ausfilhrung Standardkabel

@®Spannungsversorgungsstecker (Zubehor)

LE-CP-[-S

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

verwendbare Kabelgrée
AWG20 (0,5 mm?)

Robotikkabel
LE-CP-(J

11

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschlissel" fir,
den Antrieb integriert werden.

@Teaching box

(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EGL]

@Controller Einstellsoftware
Kommunikationskabel (mit Umsetzer)
und USB-Kabel sind inbegriffen.

--------- @USB-Kabel

(A-miniB-Ausfiihrung)



Elektrischer Antrieb

Systemaufbau/Feldbusnetzwerk

T Gateway-Einheit (GW) m
SPS
(vom Kunden zu stellen) Verwendbare Feldbusprotokolle: @®Controller Einstellsoftware
S gc'.L' nKl Vﬁ[ﬂ 2.0 (Kommunikationskabel(mit Umsetzer) und
pannungsversorgung evicelve o | USB-Kabel sind inbegriffen.
der Gateway-Einheit PROFIBUS DP LEC-W2 ’
24 VDC Am. 1) EtherNet/IP™
@Spannungs-
Feldbus- versorgungs- .
Spannungs netzwerk ?ch:; or) i
versorgung OKommunikations- om
- Kabel i E"ﬂ
@Kommunikations- m - :_ g 3 -
- stecker = fzucns —
- - L ——
K ikati Seez (2ubehdry: S USB-Kabel® ' pp
@Kommunikationskabel -\ ver 20 USB-Kabe
LEC-CG1-0J DeviceNet™ (A-miniB-Ausflhrung)  (vom Kunden zu stellen)

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3JG]

----@Kabel zwischen
Verzweigungen
LEC-CG2-[1]

< == ®Endwiderstand-
- @Abzweiganschluss - Stecker 120 O
LEC-CGD LEC-CGR

----@ Kommunikationskabel
LEC-CG1-[J]

@Controller @Controller

Verwendbare max. Zah!der Cortrolle, e
Feldbusprotokolle angeschiossen werden konen
@S g -Li
pannungs mmmmm |CCLinkVer. 2.0 12
versorgungs- DeviceNet™ 8
stecker PROFIBUS DP 5
(Zubehér)

= EtherNet/IP™ 12

@Spannungs- g2 )
versorgungs-
stecker zu CN1 zu CN1

Kompatible Controller

den) Spannungs- Spannungs- Schrittmotor-Controller Serie LECP6
versorgung versorgung
des Controllers des Controllers Servomotor-Controller serie LECA6
Anm. 1) Anm. 1) (24 VDC) erie
Anm. 1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl
fur die Spannungsversorgung des
i i Controllers als auch der Gateway-Einheit
. . an gleiches Potential an. In Féllen, in
.El_ektrISCher Antr'__eb/ denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
Mit Kugelumlauffiihrung elektrische Antriebe und Endstufen mit
. einer Spannungsversorgung Klasse 2
o ) - UL1310 zu verwenden.
P |

&

12

O
2



Serie LEF

Endstufe AC-Servomotor Serie LECS]

Serie LECSI[]

kompatibler Motor Steuerun Anwendung/ kompatible
(100/200 VAC) 9 Funktion Option
Serle Anm. 1) direkter Anm. 2) Software
100 W 200 W 400 W | |positionieren| | Impuls | Netzwerk-| | Synchron LEC-MR-SETUP221
eingang

bis zu
7
Positionen

© 0 06 0 O o

LECSA
(Impulseingang-Ausfuhrung/
Positionierausfiihrung)

Inkremental-Encoder

LECSB 3
(Impulseingang-Ausfihrung)
bis zu
255 CC-Link
Positionen Ver. 1.10

© 0 0 O o o

LECSC
(CC-Link-Ausfiihrung mit direktem Eingang)

(o))
c
=)
S
=
3
(=t
(7))
=
<
()
et
=
(o}
(2]
o)
<

SSCNET I

© 0 O © 0 o

LECSS
(SSCNET II-Ausfiihrung)

Kompatibel mit dem Servosystem-
Controller-Netzwerk
von Mitsubishi Electric

Anm. 1) Bei der Positionierausfiihrung muss die Einstellung geandert werden, damit sie mit den max. Schaltpunkten betrieben wird.
Die Einstellsoftware (MR-Konfigurator) LEC-MR-SETUP221 ist erforderlich.
Anm. 2) Erhaltlich, wenn ein Mitsubishi-Positioniermodul flr die Master-Anlage verwendet wird.

13 SMC
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Elektrischer Antrieb

Endstufe AC-Servomotor

Serie LECS[]

Servoeinstellung mit Autotuning

automatische Resonanzfilterfunktion

» Unterdriickt hochfrequente Resonanzen

A A

2 2 TE—

b= = Ein-

§ '§ n .

.(1:&)> .§ n SCth|ng'

3 S n zeit
Zeit

automatische Vibrationsunterdriickung

* Unterdrickt automatisch die
Niederfrequenzvibrationen der
Maschine (bis 100 Hz)

Mit Anzeige zum Einstellen der Funktionen

One-Touch-Einstelltaste

AUTO

One-Touch-Servoeinstellung\.o

ChP1

Anzeige

Zeigt Uberwachung,
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

Anzeige

Zeigt den Kommunikationsstatus \

mit der Endstufe, dem
Alarm und die Punkte-
Tabellen-Nr. an.

Einstellungen

Zur Steuerung der

Ubertragungsrate, (mit gedffneter Frontabdeckung)
Stationsnummer und der Z&hlung LECSC

der belegten Stationen.

O

Anzeige
Zeigt Uberwachung, " .
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,

Uberwachungsanzeige usw. L2 =
mithilfe von Drucktasten L3 6
N 1
(mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSB

Anzeige

Zeigt den
Kommunikationsstatus mit der
Endstufe und den Alarm an.

Einstellungen

Schalter zur Auswahl 22 A
der Achse und zum
Umschalten in den
Testbetrieb.

(mit gedffneter Frontabdeckung)

LECSS

SVC 14



Serie LEF

System-Aufbau

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA vom Kunden bereitgestellt QOption
(Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung) spannungsversorgung Einstellsoftware m
) Spannungsversorgungsstecker EXIEREZ] | Regelelektronik MR Confiqurator.™
vom Kunden bereitgestellt I('Izaugls:ba)"kreis Endstufe 24VDC (LEc-Mchle )
upbenor
Spannungsversorgung Qswe -
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) A LEzsie-
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) ::;: “;“;“
jEEm ::; %
©OOption B i TR
externer Bremswiderstand jm m m = = = 8 :S P g st

versorgungsstecker
Regelelektronik
(Zubehor)

« Bestellen Sie das USB-Kabel
(Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB)
fur die Verwendung dieser
Software separat.

LEC-MR-RB-[]

‘Motorkabel
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S[IJ LE-CSM-RCICJ
®Motorbremsenkabel
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[I[] LE-CSB-RLCI]

ED:J_’USB-KabeIM
LEC-MR-J3USB

&0
OOption

Elektrischer Antrieb ©1/0-Stecker
Ausfihrung mit g LE-CSNA
Kugelumlauffihrung __ Riemenantrieb
Kugelumlaufspindel & Serie LEFB 4
Serie LEFS .. =% o
- - - vom Kunden bereitgestellt
.,‘ 3
Q = SPS (Positioniereinheit) ‘
l Spannungsversorgung
Encoderkabel fir /O-Signal
Standardkabel Robotikkabel 24VDC
LE-CSE-S0 LE-CSE-RCC
Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSB USB-Kabel EX73131 ©Option

(Impulseingang-Ausfiihrung) Endstufe

vom Kunden bereitgestellt Spannungs-ETE
versorgungsstecker
Hauptschaltkreis
Zubehor,

LEC-MR-J3USB

Einstellsoftware [ReR

(MR Configurator,™)
LEC-MRC2[]

Spannungsversorgung
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

©Option
externer Bremswiderstand [ ™ ™ = == = = =
LEC-MR-RB-[]

1 w
o 4
: (4]

E ¢ <—®analoger
Monitor-
ausgang

. .?S 42?k . # Bei Verwendung dieser Software
ommunikation | 55 das USB-Kabel (LEC-MR-
J3USB) getrennt bestellt werden.

©Motorkabel
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSM-S[I[] LE-CSM-RCI]
®Motorbremsenkabel
Standardkabel Robotikkabel | | X9V =
LE-CSB-S[CI] LE-CSB-RCIC]

QOption

Elektrischer Antrieb 1/0O-Stecker
Ausfiihrung mit LE-CSNB
Kugelumlauffihrun Riemenantrieb stecker
Kug?elumlaufspindel ° — serie LEFB (Zubehdr) vom‘ Kunden
Serie LEFS 4+ P bereitgestellt
- > o= SPS (Positioniereinheit)
: > <l [Ee==——=|
A > [Spannungsversorgung}
fiir I/0-Signal
®Encoderkabel Seite 161/ 24VDC
Standardkabel Robotikkabel Batterie (Zubehdr)
LE-CSE-S[I] LE-CSE-RLI] (LEC-MR-J3BAT)

15 ZSNC



Elektrischer Antrieb

System-Aufbau

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSC

(CC-Link-Ausfiihrung) Endstufe

Spannungs- TR [t
versorgungsstecker
Hauptschaltkreis

(Zubehor)

vom Kunden bereitgestellt

Spannungsversorgung
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

©Option
externer Bremswiderstand[® ™ ™= = = = =g
LEC-MR-RB-[]

©Motorkabel

OSpannung- | Seite 155 &8

Standardkabel Robotikkabel

LE-CSM-SLI) | LE-CSM-RUI] versorgungsstecker
®Motorbremsenkabel Regelelektronik v

Standardkabel Robotikkabel (Zubehdr) F=r=# "

LE-CSB-S[[] LE-CSB-R]

Elektrischer Antrieb
Ausfiihrung mit

Kugelumlauffihrung  Riemenantrieb

stecker
(Zubehor)

Kugelumlaufspindel  serie LEFB
Serie LEFS >3
N 5
§ € vl
Batterie (Zubehor)

[
®Encoderkabel (LEC-MR-J3BAT)

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S[J LE-CSE-RCI]

Kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSS
(SSCNET II-Ausfiihrung)

Endstufe

Spannungs-EEICRES
versorgungsstecker
Hauptschaltkreis
(Zubehor)

vom Kunden zu stellen

o

Spannungsversorgung
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

©OOption

externer Bremswiderstand

LEC-MR-RB-]
©Motorkabel -
Standardkabel Robotikkabel i -
LE-CSM-S[CI] LE-CSM-RLCIC] A
> Spannungs-
®Motorbremsenkabel versorgungsstecker
Standardkabel Robotikkabel Regelelektronik
LE-CSB-S[I] LE-CSB-RCIC] (Zubehdr)
Elektrischer Antrieb
Ausfiihrung mit OIV{ot«;r Seite 155]
stecker

Kugelumlauffihrung  Riemenantrieb

Kugelumlaufspindel  serie LEFB (Zubehdr)
Serie LEFS >3
s -
-
% &

‘Encoderkabel Batterie (Zubehor) —1
Standardkabel Robotikkabel (LEC-MR-J3BAT)
LE-CSE-S[1[] LE-CSE-RCIJ

SVC

O

- =— ®RS-422

|-

e [E[e

‘1:.5;7_
CN1A

©OOption

USB-Kabel EETR1

LEC-MR-J3USB

Einstellsoftware SR
(MR Configurator,™)
LEC-MRC2[]

Kommunikation

CC-Link-Stecker
(Zubehor)

[
©Option
©l/0-Stecker
LE-CSNA

vom Kunden
bereitgestellt

SPS (CC-Link-Master-Einheit)
Spannungsversorgung f————
fuir /0-Signal
24VDC
USB-Kabel SR ©Option

LEC-MR-J3USB

Einstellsoftware Rl

(MR Configurator,™)
LEC-MRC2[]

©0Option
1/0-Stecker
-CSNS

CN1B

©Option
SSCNET II-

Glasfaserkabel
LE-CSS-[J vom Kunden
J | berigestlt
SPS (Positioniereinheit/Bewegungs-Controller)
Spannungsversorgung
fur I1/0-Signal
24VDC
16



Kugelumlaufspindel

Riemenantrieb

Kugelumlaufspindel

Riemenantrieb

Ausfilhrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffiihrung

Serie LEJS

Kugelumlaufspindel

Riemenantrieb

serie LEJB

Riemenantrieb

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB =
s
> -
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[kl [mm] [ka] [mm] [kal [mm] [kl [mm]
16 10 bis 500 16 1 bis 1000 25 20 bis 800 25 5 bis 2000
25 20 bis 800 25 5 bis 2000 32 45 bis 1000 32 15 bis 2500
32 45 bis 1000 32 14 bis 2000 40 60 bis 1200 40 25 bis 3000
40 60 bis 1200

Gleitfithrung oder Kugelumlauffiihrung

Serie LEL

J %l e

CAT.ES100-101

Serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Gleitfiihrung Kugelumlauffiihrung
. .| Max. Nutzlast Hub . .| max. Nutzlast Hub ., max. Nutzlast| ~ Hub .| Mmax. Nutzlast, ~ Hub
GroB GrofB:
08 g [mm] 08¢ g [mm] GroBe hg | mm %P g | mm)
40 55 200 bis 1200 40 20 200 bis 2000 25 3 bis 1000 25 5 bis 1000
63 85 300 bis 1500 63 30 300 bis 3000

Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt

Grundausfiihrung
serie LEMB

CAT.ES100-98

Ausfiihrung mit Kreuzrollenfiihrung

serie LEMC

serie LEMH

Einfache Linearfiihrung

Doppelte Linearfithrung

Serie LEMHT

serie LEMB serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[kal [mm] [ka] [mm] [ka] [mm] [kal [mm]
25 6 bis 2000 25 10 bis 2000 25 10 bis 1000 25 10 bis 1000
32 11 bis 2000 32 20 bis 2000 32 20 bis 1500 32 20 bis 1500

17
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CAT.ES100-83

Grundausfiihrung
serie LEY

Serie LEY
. Schubkraft Hub
GroBe IN] [mm]
16 141 bis 300
25 452 bis 400
32 707 bis 500
40 1058 bis 500

Grundausfiihrung

Serie LEY

axiale Motorausfiihrung
serie LEYCID

axiale Motorausfithrung

serie LEYLID

staub-fropfwasserfeste Ausfifrung

Mit Kolbenstangenfiihrung Mit Kolbenstangenfiihrung
serie LEYG

/axiale Motorausfiihrung
serie LEYGLID

serie LEYG
. H H
GroBe [ml::] [ml::]
16 141 bis 200
25 452 bis 300
32 707 bis 300
40 1058 bis 300

Mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit Gleitfiihrung/

serie LEYG

axiale Motorausfiihrung
serie LEYGLID

Serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub i Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroBe GroBe GroBe GroBe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800

Kompaktausfiihrung Serie LES

Grundausfiihrung/R-Typ
serie LESLCIR

Symmetrische Ausfiihrung/L-Typ
serie LESCIL

Kompaktausfuhrung (Schrittmotor) (Servomotor)

Hochsteife Ausfiihrung Serie LESH

Grundausfihrung/R-Typ  Symmetrische Ausfiihrung/L-Typ
serie LESHLIR

serie LESHLCIL

ZS\NC

CAT.ES100-78
Axiale Motorausfiihrung/D-Typ Axiale Motorausfiihrung/D-Typ
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast | Hub
GroBe kg [mm] serie LESCID GroBe Ikl [mm] serie LESHCID &
8 1 30, 50, 75 8 50, 75
30, 50 16 50, 100
16 8 75, 100 25 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150
Miniaturausfiihrung Schwenktisch
mit Fihrungsstange Mit Schlitten S Grundausfiihrung Prazisionsausfiihrung
Serie LEPY serie LEPS = «%. | SerieLER serie LERH
. i - 1
FF L s 1
2% e
CATES100-02 f”f gy 4 %4@ CATES100-94
- &F 5
1 ‘ serie LER
serie LEPY serie LEPS GroB | Drehmoment [N-m] [Hachstgeschwindigkeit ]
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast | Hub robe (Gundausfifrng) hohes Drehmoment | Gundesfturg| hohes Drehmoment
GroBe GroBe
kgl [mm] kgl [mm] 10 | 02 0,3
6 1 6 1 25 30 0,8 1,2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6,6 10

18



Elektrische Antriebe von SM

elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfiihrung 3-Finger-Ausfiihrung
serie LEHZ Mit Staubschutzabdeckung  Langhub serie LEHS
Serie LEHZJ serie LEHF

CAT.ES100-77

serie LEHF | serie LEHS

Serie LEHZ Serie LEHZJ
) max. Haltekraft [N] | Hub/beidseitig ) max. Haltekraft [N] | Hub/beidseitig ... | max. Halte- | Hublbeidseitig " max. Haltekraft [N] | HublDurchmesser
e G| Kompakt [mm] ElEn (utsiig)  Kompakt [mm] EiiElED kraft [N] [mm] Clifble G| Kompakt [mm]
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 |55 3,5 4
16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 | 130 — 12
32 130 — 22 Anm.) ( ): Langhub
40 210 — 30

Controller/Endstufen
Endstufe |

Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang  Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang ~ programmierfreie Ausfiihrung  programmierfreie Ausfiihrung | Impulseingang-

Fiir Schrittmotor Fiir Servomotoren serie LECP1 (mit Hubprifung) Ausfiihrung
serie LECP6 Serie LECAG Serie LECP2 serie LECPA
Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor Steuerungsmotor
Schrittmotor Servomotor Schrittmotor Schrittmotor Schrittmotor
Gateway-Einheit . . : -
feldbuskompatible =y - _u) =y
Gateway-Einheit (GW) ;:: H ] 3
Serie LEC-G 5 -l "
i} ‘H i1 .
5 W b {
®
Unterstiitzte Feldbusprotokolle =13 - ~ " =
Hete Feidbus (Coink DeviceNet > ST EtherNet/IP>
max, Anzahl von anschiieBbaren Controllern LEC 6 12 8 5 12

( Endstufen )
AC-Servomotor-Endstufe

Impulseingang-Ausfilhrung/  Impulseingang-Ausfitlhrung  CC-Link mit direktem Eingang SSCNETII Ausfiihrung
Positionier-Ausfiihrung serie LECSB serie LECSC serie LECSS
serie LECSA (Absolut-Ausfiihrung) (Absolut-Ausfiihrung) (Absolut-Ausfiihrung)
(Inkremental-Ausfiihrung) . = &
o
Biie
Motortyp Motortyp Motortyp Motortyp
AC-Servomotor AC-Servomotor AC-Servomotor AC-Servomotor
(100/200/400 W) (100/200/400 W) (100/200/400 W) (100/200/400 W)

19 SMC
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Variantenubersicht

Elektrischer Antrieb Serie LEF

A Nutzlast (kg) | Geschwin- | Antrigbs- | Positionier- | Controller/
Antiebs- | Nutastg) | Geschuin .| o

. 9(14)| 2 | 1obis700| 10 |
LEFS16 | 50bis 500
05| 4 | sbis30 | 5 |
10(12)| 0,5 |20bis1100| 20 |
] . tSerie
LEFS25 | 50bis800 | 20(25)| 7,5 | 12bis750 | 12 | LECPG
g ! 20(30)| 15 | 6bis400 | 6 |
: : Schritt- . Seri
Z> . 95 ;o:")r 15(20)| 4 |24biste00] 24 | LE%';
Kugelum- LEFS32 | 50bis1000 |40 (45)| 10 | 16bis800 | 16 | .
- laufspindel 45(50)| 20 | 8bis320 | 8 | 1002 LE%’;fA .
: 20(25)| 2 |sobist200] 30 | T
Venlndeen Revaumen
LEFS40 | 150bis 1200/ 50(55)| 2 |20bis1000| 20 |
60(65)| 23 | 10bis300| 10 |
. 7 | 2 | 1biss00 | 20 |
LEFS16A| 50 bis 500
10 | 4 | 1bis2s0 | 12 | '
Servomotor 5 | 1 | 2bisso0 | 20 | Llsz‘gfs
LEFS25A | 50bis800 | 11 | 2,5 | 2bis500 | 12 |
18 | 5 | 1bis250 | 6 |
~ |LEFB16 |300bisto00| 1 | 48 bis 1100 Serie
. St | LEFB25 |30nis2000| 5 | — [4abis 10| 48 "5226
Rleme- LEFB32 |00bis2000] 14 | | 4gbis 1500 +0,08 | LECP1 | 59
LEFB16A |300bis 1000 1 | . -
Servomotor - 5bis2000 | 48
LEFB25A |300bis2000| 2 | LECA6

*1 auBer Steigung 20, 24, 30 mm
%2 Werte in Klammern fir LECPA.

Controller/Endstufe LEC

Spannungs- paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der

i LECP6 | Schrittmotor
Ausf;riitrung 24 VDC 11 Eingénge | 13 Ausgéange
Schritidaten- +10 % (Optokoppler- | (Optokoppler- 64
Eingang LECAG| Servomotor - Isolierung) Isolierung)
6 Einga 6 Ausgé %8
- ingange usgange
pr?;:?imﬁ:;e'e LECP1 | Schrittmotor 2;11\((?/00 (Optokoppler- | (Optokoppler- 14
- Isolierung) Isolierung)
. 5 Eingédnge 9 Ausgénge
Impul - .
m::sfgll‘r:g:;g LECPA | Schrittmotor 2f1\é|2/§: (Optokoppler- | (Optokoppler- —
- Isolierung) Isolierung)

LECPA
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Variantenubersicht

Elektrischer Antrieb Serie LEF

O
z

Antiebs- Nutzlast (kg) G?clt(w{in- Anlri%bT- };Iqsiéior;lielr- (E:oztrollferl
methode igkeit | spindel lederho- | Em st.u en
M [mm/s] | [mm] [genauigkeit[nm]| serie
10 | 4 |Max. 1500/ 20 |
LEFS25S | 50bis800 | 20 | 8 |Max.900| 12 |
20 | 15 |Max.450 6 | Serie
Kugelum- 30 | 5 |Max 1500 24 | FElesS
laufspindel )
. LEFS32S | 50bis1000| 40 | 10 |Max.1000| 16 | 0,02 | serie | 119
AC- 45 | 20 |Max.500/ 8 | LECSB
Servomotor 30 | 7 |Max 1500 30 | Serie
LEFS40S | 150bis 1200 50 | 15 |Max.1000| 20 | LECSC
60 | 30 |Max.500| 10 | Serie
LEFB25S |s00bis2000| 5 | LECSS
Riemen- .
antrieb LEFB32S |300bis2500| 15 | — |Max.2000] 54 | 0,06 137
LEFB40S | 300 bis 3000 25 |
* auBer Steigung 20, 24, 30 mm
Endstufe Serie LECS
Spamnungs- paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der
Impulseingang- 6 Eingédnge | 4 Ausgénge
Ausfihrung | LECSA (Optokoppler- | (Optokoppler- 7
(fiir Inkremental-Encodler) Isolierung) Isolierung)
Impulseingang- 100 bis | 10 Eingénge | 6 Ausgénge
Ausfibrung | LECSB 120 VAC | (Optokoppler- | (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) AC-Servomotor | (50/60 Hz) Isolierung) Isolierung) ]
CC-Link mit (100/200/400 W)| 200bis | 4 Eingange | 3 Ausgéange
direktem Eingang | LECSC 230 VAC | (Optokoppler- | (Optokoppler-| 255
(fiir Absolut-Encoder) (50/60 Hz)|  |solierung) Isolierung)
SSCNETII- 4 Eingange | 3 Ausgange
Ausfihrung |LECSS (Optokoppler- | (Optokoppler- —
(fiir Absolut-Encoder) Isolierung) Isolierung)
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| Schrittmotor ____J__Servomotor

Kugelumlaufspindel

Serie LEFS __ "
& " _ Serie11-LEFS
__ o S

R >~ = . [
% \’/ * J .\f& - -
%‘ ~' - : o= s -

3 == = g
& < N

Riemenantrieb BEEIEES

Serie LEFB _ =~

: - o o
e _— |
g e
¥

Schrittmotor/Servomotor, Controller/Endstufe

Serie LECP6/LECAGb6
Serie LEC-G
Serie LECP1
Serie LECPA
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie LEFS Riemenantrieb/Serie LEFB

Modellauswahl

S - P /L’ ‘i
‘.’7{::"'-"‘.' :
Auswahlverfahren f*‘*‘@ '
Uberpriifen Sie das Verhaltnis Uberpriifen Sie die Zykluszeit. > Priifen Sie das zuléssige Moment.
Nutzlast - Geschwindigkeit.
Auswahlbeispiel
Betriebs- r'G icht des Werkstucks: 5 [k e Werkstlickanbaubedi : |
bedingungen ewicht des Werkstiicks: 5 [kg] erkstlickanbaubedingung: 20 ‘ H [ [ [ [ [ [
* Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W \y |Steigung 6: LEFS258
e Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] g g’ 15 Y
=] \|
eHub: 200 [mm] ] . =
H [ @ 10
eEinbaulage: horizontal aufwarts I | N
- 7 = \ Steigung 12:
5 LEFS25A 1
m Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast — Geschwindigkeit N
<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> (Seite 26 bis 28) 00 100 200 300 400 500 600 700
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das Geschwindigkeit: V [mm/s]

geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS25A-200 wird voriibergehend gewahlt, auf Grundlage des Diagramms auf der rechten Seite.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand
des folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

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

*T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzégerungszeit kann
aus folgender Gleichung ermittelt werden.

T1=Vai[s] | [T8=V/a2][s] |

®T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann

aus folgender Gleichung ermittelt werden.
_L-05-V-(T1+T3)
- Y

T2

[s]

®T4: Die Einschwingzeit ist von
Bedingungen wie Motortyp, Last und
Positionierung der Schrittdaten abhéngig
und kann variieren. Berechnen Sie die
daher die Einschwingzeit bitte unter
Beriicksichtigung des folgenden Wertes.

Prifen Sie das Fihrungsmoment

Mep
YR

m
L1

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses
wird das Modell LEFS25A-200 gewahlt.

Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.

T1 =V/a1 = 300/3000 = 0,1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

T2
v
_200-0,5-300-(0,1+0,1)
- 300
=0,57 [s]
T4=0,2]s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit

wie folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,2

=0,97 [s]
2000 —
s
E 1500 5
£ 3\ .
- H \10‘00mm‘/s\
B 1000 < 3000 mmis?
§ Ky
= % AN
S 500 VMR N
5000 mm/s? “*f.. 7
0
0 5 10 15 20
Nutzlast [kg]

Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm

(LEFS25/Schrittmotor)

oy L
£ —
£
> ail / a2
s| /- \
=4 Zeit
£ N 8]
=
2
& | T T2 T3 |14
L: Hub [mm]

--- (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]

--- (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s?]

-+ (Betriebsbedingung)
a2: Verzogerung [mm/s2]

-+ (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl lauft

T3: Verzégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage

= Falls Schrittmotor und Servomotor nicht Ihre Spezifikationen erflllen, ziehen Sie bitte auch die Spezifikationen des AC-Servomotors in Betracht (Seite 102).
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Modellauswahl Serie LE F

E
T . .. =
Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) g
Schrittmotor LECPG, LECP1 # Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.
LEFS16/Kugelumlaufspindel 7))
L
Horizontal Vertikal 5w
2 |
16 12 £
[T <
igung B
14 | Steigung 10 é)
5 - - 5
i3 E’ 8 kS]
~ 10 ~3 Steigung A ~ g
o8 —F= 6 5|0
g Ch 2 Stion B 3|
N 6 . N Steigung B w
=] ~ =] 4 |
z S z .
4 ~ Steigung A
5 ~ 2 SE=o<L
bl o I
0 0 =
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] 2 g
. (]e)
LEFS25/Kugelumlaufspindel fref|
|
Horizontal Vertikal
30 Steigung B 20 (?
O
25 Steigung B 17]
2 Steigung A g -
= 5 eigung =
= s
g 15 g -
5 S 5 o
10 >
= AN Steigung H z 8
Steil H
5 Sol - jgung |
0 \‘ o |- -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 <
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] o
. (&]
LEFS32/Kugelumlaufspindel |._|IJ
Horizontal Vertikal R —
T T 50
50 Steigung B
40 i
E % < Steigung A E 30 _ |
% o 7 Steigung B g
© 3 © IS
N N ~ 20
5 2 = 5 Stegung A s
— Steigung H 197}
10 < 10 ~ Steigung H e}
Mo — T~ e <
N
0 0 [11]
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 h
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] |
LEFS40/Kugelumlaufspindel
L N——
Horizontal Vertikal O
70 — 8
Steigung B 60 w
60 |
— 50 _ 50 —
2 < o
? 40 | Steigung A ; 40 I'Ih
7 N @ 30
Tg 30 N g Steigung B -
Z 20 AN Steigung H 2 20 = :
10 b ] 10 Steigung A/Steigung H 2 %’
P~ (S E— —— 28
0 SN~ 0 ! | | § %
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 £5
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
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Serie LEF

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor LECPA

# Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LEFS16/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
12 | I T T 12
Steigung B
10 10
9 g Steigung A 9 g
= ~o -
S <0 = ]
;_“é 6 ~ - g 6 IStelgung B
5 4 I~a 5 4
z z Steigung A
2 2 ==
0 0 Mk T
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS25/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
T T
| Steigung B 20
— —_ Steigung B
= 2 15
= =
‘g Steigung A g 10
N N
E =~ Steigung H E Steigung A
° Steigung H;
‘\ \\‘ -~ - T |
Seo o il e
400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
50 — 50
| Steigung B
40 40
g 2
= 30 Steigung A S 30 i
% S. gung % ‘Steigung P
8 1\ @ |
~ 20 ~ f ~ 20 .
g ~ Steigung H g Steigung A
S — _/ .I
10 . 10 £ Steigung H
-, = SiC gung
[ —
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
LEFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
60 l - l 60
|___Steigung B
50 ! 50
5 | 5
; 40 ““ Steigung A E 40
g 30 "‘/ g 30 Steigung B
N N Steigung H N f
2 20 \ — 2 20 Steigung A
10 “ 10 Steigung H
I I
o R o P
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
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Modellauswahi Serie LEF

=
Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) g
Servomotor # Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250 %.
LEFS16A/Kugelumlaufspindel »n
R _ L
Horizontal Vertikal 5 H
12 12 g
N N P £
10 10 £
9 8 Steigung A ) 8 fg —
5 = :
g g Steigung B % o
z R Steiqung @ @
2 2 -]
1
0 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900| |
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] ——
LEFS25A/Kugelumlaufspindel g g
Horizontal Vertikal TT]T]
[ [ -
20 Steigung q 20 —
2 15 sxl' R CARE o
? eigung ; 8
2 10 === 2 10 —
N N .
E Steigung H. 5 Steigung B L
z 5 z 5 Steigung A s "
eigung -—
= - o
0 0 T —1 o
0 200 400 600 800 1000 1200 100 200 300 400 500 600 700 800 900 w
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] . |
Schrittmotor LECP6, LECP1 Schrittmotor LECPA E
O
LEFB/Rlemenantrleb = Wenn die Bewegungskraft 100 % ist. LEFB/Riemenantrieb + Wenn die Bewegungskraft 100 % ist. I'_IlJ
Horizontal Horizontal e —
—
20 ] ] 14 d—(erBaz |
18 “ LEFB32 S ‘L\EFB32
16 \ 12 N n
— Ko N
< 1‘2‘ N £ 10 PN h
= CLEFB25 N\~ ; 8 \‘\ -l
§ 10 e N g N 8
~N 8 2o \‘ E 6 -LEFB25 g
; 6 z . 2 4 i 1]
4 s = 2 w g (
o M BT ——— 2 |-LEFB16 T 3
T I <
0 0 500 1000 1500 2000 0 0 500 1000 1500 2000 [a1]
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] h
-l
DC-Servomotor
- - I NS—
LEFB/Riemenantrieb . wenn die Bewegungskratt 250 % ist. 5
Horizontal N
O
10 w
-l
8
E (O]
5 6 m
g -l
N 4
2 5 LEFB25 .-% §
LEFB16 "E_E
£
% 500 1000 1500 2000 Es
Geschwindigkeit: v [mm/s]
2
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Serie LEF

.. . s Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
ZuIaSSIges dynamlsches Moment Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu
-

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  =-=----- 5000 mm/s2
(e e .
§ | Lastuberhangrichtung Modell
5 |m: Nutzlast [kg]
= | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
(2] .
é’ L.: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
2000 — 2000 — 2000 — 1500
i H H P\
= 1500 |1 1500 | 1500 1% N
Mep = i\ Ak Al AR
S| \ — 1 — Yy 1000 ;
7\ ®| E x 3 \ 3 \ £ N
m % E. 1000 — E. 1000 — E 1000 —F E R
L1 8|3 % b N b b EEEN
2 LR R 0 M
g 500 TR 500 D 1 500 T~
1© .~ S, e
_l -~ -
0 0 0 0
002 4 6 810 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 — 2000 — 2000 — 1500
i : : i
o 1500 — ‘\ 1500 .“\ 1500 ‘:‘\ y \\
= Mey S = 1 = £l T A = O
- 7\ kS h | 3 \
S —Om & | £ 1000 —pN E 1000 —4 E 100042 E AN
ot O | N . N 2 N . \ o %
N Q| 3 a N 3 3 a N
= | L2 o SN ) s 500 N
) [ C— Ch) NN RN W\ . N
T ﬂ}f—_ji_ﬂ ‘ [ 9 500 T~ 500 SRS 500 .
(¢] ) T RN "
0 0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kal Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 1500
2 1500 1500 1500
2= — — __ 1000
L3 ®| E S € £
8 E 1000 E 1000 E. 1000 £ !
8|3 3 3 g |}
>Mer S _\ 3 _\ 500
m £ 500 500 [ 50— R
[} 3 \ ™
n \a..,___ \..,_ \\,,_" ) |
0 0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 1500
2 1500_\ 1500 1500
2= — \ — 1000
®|E € € € \
8| £ 1000 E. 1000 E. 1000 £ \
a3 S S 3 \
7 500 NS
m 2 s 500 w\ 500 N N
>Mep ﬁ T
0 0 0 0
— L4 01 2 3 4 5 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
_.§ Nutzlast kal Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
k=
o —— 2000 200 200 1500
> —\ 0 0
] o 1500 1500 1500
c
— — — 1000
2|E £ \ £ \ £ \
& | E 100 £ 1000 E. 1000 £
o (3 o o ] \
2 500 S
(7} 500 500 N\ 500 S S
=35 =
(¢ T \ \ W
0 0 0 0 !
01 2 3 4 5 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Modellauswahi Serie LEF

=
(]
=
@
=1
e
o
=
S
=

Schlittengenauigkeit
n
A-Seite LL
B-Seite— sl
2 |
lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm) £
Modell | @ Lineare (@) Lineare é
@ Verfahrgenauigkeit Verfahrgenauigkeit <
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite g
@ C-Seite LEF16 0,05 0,03 £
Z | LEF25 0,05 0,03 5 E
D-Seite LEF32 0,05 0,03 w
LEF40 0,05 0,03 =
Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit der Montageflache ein.
Schlittenabweichung (Referenzwert) <5
N 00
(T IT]
|
LW o
o
L
-
-
o
O
L
-l
<
o
0,08 (ui
/ —_I
LEF32 —
008 // (L =30 mm) |
€
£ LEF25 f.’l.)
= (L =25 mm) /
_é 0,04 / I'_I|J
(5 LEF16 - g
2 (L=20 ny / LEF40 S
2 (L=37mm)| _—|
0,02 / 7 // %
’ »
/ S()
/ m
LL
0 w
0 100 200 300 400 500 -
Last- W [N]
Anm. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird. ——
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Kennlinie Partikelbildung

Partikelbildungsmessmethode

Die Partikelbildungsdaten fiir die Serie SMC Clean werden mit dem folgenden Priifverfahren gemessen.

M Testverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betétigen Sie sie, wahrend gleichzeitig saubere Luft in
gleicher Menge wie die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28,3 I/min) zugefihrt wird. Messen Sie die
Anderungen der Partikelkonzentration tiber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht.
Die Kammer wird in eine ISO Klasse 5 aquivalente Sterilwerkbank platziert.

M Messbedingungen

inneres Volumen 28,3 L

Kammer e - P " -
Versorgungsluftqualitat gleiche Qualitat wie Versorgungsluft fir Antrieb
Beschreibung Laserstaubmonitor (automatischer Partikelzéhler nach Lichtstreuverfahren)

Mess- kleinster messbarer Partikeldurchmesser 0,1 um

instrument
Ansaugleistung 28,3 I/min

. Probenzeit 5 min

el Intervallzeit 55 min

bedingungen
Probenvolumenstrom 1415L

Druckluftreinigungssystem

Reingas-Filter

—— -—+—Sterilwerkbank (dquivalent ISO Klasse 5)--
E
——> Zufuhrleistung 28,3 I/min Vakuumabsaugung

{>Uber Vakuumanschluss
] .
p>Laserstaubmonitor
5j] [] = (Ansaugleistung 28,3 I/min)

|

Partikelbildungsmesskreis

M Beurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentration wird der akkumulierte, A"™ " alle 5 Minuten vom
Laserstaubmonitor erfasste Partikelwert in eine Partikelkonzentration pro 1 m3 umgewandelt.
Fir die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen
Partikelkonzentration (Durchschnittswert), wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl an Zyklen betétigt wird, Anm.2)
berlcksichtigt.
Die Linien in der Grafik zeigen die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration von
Partikeln mit einem Durchmesser innerhalb des horizontalen Achsenbereichs.

Anm. 1) Probenvolumenstromrate: Anzahl an Partikeln in 141,5 L Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen
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Kennlinie Partikelbildung Serie 1 1-LEFS

Reinraum-Spezifikationen =
w
=
S
Kennlinie Partikelbildung g
Schrittmotor, Servomotor
11-LEFS16 Geschwindigkeit 500 mm/s 11-LEFS25 Geschwindigkeit 500 mm/s 0
LL
10000000 10000000 s|w
§ -
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze %
1000000 Pt 1000000 R 2
s, ., S
~§ ’Q 6
~'~. r— ‘~‘~ g
~ Y >
e Ses ]
N o . . Mo S 2
— 100000 ~ ~~~=.__Ansaugleistung: 0 L/min T 100000 N - 0| L
5 5 ~an 5 5 -l TT]
g ~’s Sl g ~‘~ \ SSeay —
S - 3 s
£ el ISO Klasse 5 (Klasse 100) £ el
IS S~ I IS RS Ansaugleistung: 0 L/min
& 10000 e, *at. o/ Obergpenze & 10000 . S e I
T & T S - ©
= : he £ = ISO Klasse 5 (Klasse 100) < g
S Ansaugleistung: *~.~~ S / Obergrenze o0
& 100010 L/min Sl 'g‘ 1000 —Ansaugleistung: ~——— LI
E Rt DA 2 20 L/min i
3 - o
s ISO Klasse 4 (Klasse 10) s
a Obergrenze o 100 ISO Klasse 4 (Klasse 10) |
100 Obergrenze c-?
o
17]
-
10 10
. . ™
Ansaugleistung: 30 L/min Ar‘lsauglelst‘ung: 30 L‘/mm o
O
1 | 1 / G
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 -
Partikeldurchmesser [um] Partikeldurchmesser [um] L
5
11-LEFS32 Geschwindigkeit 500 mm/s 11-LEFS40 Geschwindigkeit 500 mm/s o
Ll
10000000 10000000 —
——
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1000000 s 1000000 Fas?
"‘Q “‘Q E
~ s
Ansaugleistung: 0 L/min "'~.. Ansaugleistung: 0 L/min\\.\ g&;;f::;es (EEEA ) Ii|J
__ 100000 — T 100000 . T 5
@ - .y o . = o
S S —s g S : . e ey IS
3> \\ = 3 \’Ansauglelstun :20 L/min ~d S
£ Sl ISO Klasse 5 (Klasse 100) = S 3
© ~ H © ~ i
& 10000 P >+, Obergtenze & 10000 P e, Q
g s~\ ~...,_.. S S - ey .... / m
E ’*,h. o= E / ~~’~~. - h
s ‘~.,~ ISO Klasse 4 (Klasse 10) S Ansaugleistung: Ssel ISO Klasse 4 (Klasse 10) _
N 4000 S _,‘_.Ober'grenze ] N 4000140 L/min S _‘..thrgrenﬂa
2 / Sao - __8 ~a Feae
2 Bt £ / = I —
= A leist : 20 L/mi t I
§ nsaugleistung min g Ansaugleistung: 50 L/min O
100 100 7))
O
Ansaugleistung: 30 L/min Iﬂ
10 10 o
LL
Ll
-l
1 1
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 28
2 =
Partikeldurchmesser [um] Partikeldurchmesser [um] g5
£3
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)
Schrittmotor

# Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

11-LEFS16/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
12 12
N
10 Steiqung 5:11-LEFS16B 10
2 8 2 38
> Steigung 10: 11-LEFS16A | Z 6
8 . N 8
5 4 N 5 4 Steigung 5: 11-LEFS16B
: 2 ' |
2 2 Steigung 10: 11-LEFS16A —
\i\giﬂ I R
I
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS25/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
T T T 1
20 Steigung 6: 11-LEFS25B 20
g 15 9 15 Steigung 6: 11-LEFS25B
2 =
2 10 2 10
N N
..5 =3
p=4
= 5 N Steigung 12: 11-LEFS25A- 5 -
| Steigung 12: 11-LEFS25A
0 B 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
50 —— 50
Steigung 8: 11-LEFS32B
40 | 40
2 2
30 30
~_
N 20 ™| Steigung 16: 11-LEFS32A £ 2 Steigung 8: 11-LEFS32B
2 2
10 N 10
N Steigun 16:11-LEFS32|A_
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
11-LEFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
T T T T T
60 Steigung 10: 11-LEFS40B 60
50 _. 50
g 2
S 0 z 40
8 30 \~\ Steigung 20: 11-LEFS40A - 2 a0
N N
2 20 \\ Z 20
O Steigung 10: 11-LEFS40B
10 10 i
N
N,
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s]
33

O
2




Modellauswahi Serie 11-LEFS

=
©
=
w
=
S
@
=]
o
=

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

Servomotor * Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Bewegungskraft von 250 %. ———
11-LEFS16A/Kugelumlaufspindel 7))
L
. . 3 m
Horizontal Vertikal § 0
12 12 E
<
3l
10 Steigung 5: 11-LEFS16AB 10 s
_ .
g 8 2 & E
= Steigung 10: 11-LEFS16AA = 1T}
3 6 5 6 -l
N N
> jm}
z 4 = 5: 11-LEFS16AB L ———
|1 ©®©
2 Steigung 10: 11-LEFS16AA| | |<COL
T |28
0 L L
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 | |=d=d
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] ——
11-LEFS25A/Kugelumlaufspindel 3
Horizontal Vertikal "_'.J
2 L] 2 -
Steigung 6: 11-LEFS25AB o
O
1T
5 15 5 15 -
= 2
3 10 Steigung 12: 11-LEFS25AA 3 10 E
N N
3 3 o
P4 P4 Ll
-l
5 5 Steigung 6: 11-LEFS25AB L
(I —
St‘eingng ‘12: ‘1 1 -I‘.EF‘st‘AA
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 CLE
Geschwindigkeit: v [mm/s] Geschwindigkeit: v [mm/s] w
-l
5
o
§
3
1$)
<
[11]
L
Ll
-l
[ N
]
(7]
O
1T
-l
(O]
[T
w
|
£s
=2
=E-
2
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Serie 11-LEFS

.. . s Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
ZuIaSSIges dynamlsches Moment Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu
-

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  =-=----- 5000 mm/s2
(e e .
s Lastiiberhangrichtung Modell
5 |m: Nutzlast [kg]
= | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
(2] .
Z | L: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
2000 — 2000 — 2000 — 1500
H | : )
=y 1500 S 1500 1" 1500 % 51 ¢
Mep = i\ N 0 1\
3| \ — Y\ — iR 1000 .
N\ % | € x € \ € ; N | E L\
m S| E o—f E. 1000 —F E. 1000 — E "
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g 500 SR 500 s 500 <~
@ e Kb S
- 1
0 0 0 0
002 46 810 0 5 10 15 2 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
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i : ] i
o 1500 — ‘\ 1500 —% ‘\ 1500 —+ \\ b ‘\
5 Mey S = 1\ = iR = i . 1000
= 7N\ @ . k ; [
S —Om & E 1000 —f2 E 1000 —4 E 1000 —42 E b
8 T AR 9 N K N -,\ N “ 3
P~ - RN - N | N 4 N
= | L2 ! X LIS
) [ Co—— a SN N -“ N 500 <Y N
T ﬁ.’fili ‘ [ ) 500 I K] 500 T 500 S
0 c ~._~_... e b ..-.\ Sod
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0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
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2000 2000 2000 1500
2 1500 1500 1500
S 1000
L3 B E £ £ £
S| E 1000 E. 1000 E 1000 £ !
3= 3 i 3 :
>Mer ch _\ _\ 500
m £ 500 '.-‘! 500 Y 500 =Y \
[} 3 ) ™y
» \""'-n-. \""v- \""'""-w-q 0 T
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 % 10 2 2 4« 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kal Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 1500
2 1500_\ 1500 1500
3 = z \ - 1000
7] € \
S| E 100 E. 1000 E 1000 £ \
3 3 3 3 A
g’ 500 N
m g 500 \ 500 N 500 X N
>Mep B \\ \ \ \I
0 0 0 0 |
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3 N N N 1
0 0 0 0
01 2 3 45 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kgl Nutzlast Ikal

35



[yemsne|japojy

ayastizadsynpolq

si31  J|_ 831 : 9403 7 o-07 7 LdoT1 7 vdoT1 t si31 J_ @4m |

* 10JOWNLYDS / JOJOWOAIBS ; ®<Oml_ * 10J0WOAIBS-)Y ;

Dwoml_i 5431 om_mgc_sm__o___gi

(o]
(sp]



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

C€ N

LEFS

-200

S

@ rrizision

HI25/[RI B
00000

6 00 o

1][6P][1
®00e

9 GroBe e Motor
16

= Grundausfihrung verwendbare BaugréBen kompatible
H Prazisionsausfihrung 25 Symbol Ausflihrung Controller/
32 LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Endstufen
© wotor-Einbaulage 40 LECPS
— Axial-Ausfliihrung — Schrittmotor [ o [ ) [ ] LECP1
R rechte Seite parallel LECPA
L linke Seite parallel
A Servomotor [ J [ — — LECA6
e Steigung [mm]
Symbol | LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40
H — 20 24 30 /A\Achtung
A 10 12 16 20 [CE-konforme Produkte]
B 5 6 8 10 (@ Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
@ Hub [mm] Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Gerdte und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfullung
50 50 der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
bis bis Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
1200 1200 EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
+ Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe. @ Fir die Ausfihrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines
Storschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fiir weitere Informationen zum Stérschutzfilter-
e Motoroption Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fur Informationen zur Installation.
— onne [UL-konforme Produkte]
- In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
B mit Motorbremse Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@ Schutzband-Niederhalter

— Standard

N laufrollengefihrt (fettfrei)

Tabelle der anwendbaren Hiibe

@: Standard [mm]

Vodon '?rh‘r'n’] 50 {100 (150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200 Huﬁ:ﬁ:’fﬁ[ﬁ{ml
LEFS16 | ©o| o | ®©o|  ®© ®© o o© o o o | — | — | — | — | — | —|[—|[—[=[=[—=1—=1 so0biss00
LEFS25 | @ |®@ | ® | ®© © © © o o o o o o o o e — | | —|—|[—[— sobissoo
LEFS32 | @ | @ | ® | ®© © © © © o © o o o o o o o e e e | | _— | 50bis1000
LEFS40 | — |— |®o | o | o o o | o oo | oo |0 0|00 0|0 @@ | @@ i500bis1200

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist.

<Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer.
Diese stimmt mit Controller/Endstufe Uberein.

(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

©

= Siehe Bedienungsanleitung flr die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

ZSNC
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serle LEFS

@ Antriebskabel-Ausfiihrung™

— ohne Kabel
S Standardkabel?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

«1 Das Standardkabel ist flr die Verwendung
mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
Wéhlen Sie fir bewegliche Anwendungen
das Robotikkabel.

=2 Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor"
erhaltlich.

@ Antriebskabelldnge [m]
ohne Kabel
1,5
3
5
8"
10°
157
20*
+ Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)

Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den
Seiten 39 und 40,

Olm(>|eovjw = |

Kompatible Controller/Endstufen

m Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*!

@ 1/0-Kabelldnge™

1 Fir Details Uber Controller/Endstufen und
kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

%2 Nur fur die Motorausfuhrung ,Schrittmotor"
erhéltlich.

%3 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-0) auf Seite 95 separat bestellen.

@ Controller/Endstufen-Montage
— Schraubenmontage
D DIN-Schienenmontage”®

= DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

— ohne Controller/Endstufe —_ ohne Kabel

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1,5m

6P | (Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP 3 3m™

1N LECP1+2 NPN 5 5m"2

1P | (programmierfreie Ausflihrung) | PNP 1 Wenn "ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/
AN LECPA™2*3 NPN Endstufen-Ausfihrungen gewéhlt wird, kann

) ) . das 1/0-Kabel nicht gewéhlt werden.
AP_| (iImpulseingang-Ausfiihrung) | PNP Siehe Seite 77 (fiir LECP6/LECAB), Seite

91 (fur LECP1) oder Seite 98 (fur LECPA),
wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist.

x2 "Wenn far die Controller/Endstufen-
Ausfihrung "Impulseingang-Ausfihrung”
gewahlt wurde, kann der Impulseingang nur
als Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur 15m-Kabel
verwendet werden.

Stitzfilhrung/serie LEFG
Mit Stitzfuhrung fir Werkstiicke =
mit groBem Uberhang. . =

oo 165 =

Ausfiihrung mit Schrittdaten- | Ausfiihrung mit Schrittdaten- | programmierfreie Ausfiihrung| Impulseingang-Ausfiihrung
Eingang Eingang
Ausfiihrung
L '
Serie LECP1 LECPA
Werteeingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe
Merkmale Standard-Cc?ntroller eines PCs oder einer Teaching Box Betrieb durch Impulssignale
eingestellt werden.
kompatibler Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der - .
Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite 69 69 85 92

ZSNC
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‘ [Modellauswahl}

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

}[ LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

=

roduktspezifisch
Sicherheitshinweise

P
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Serie LEFS

Technische Daten

Schrittmotor

Modell LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Hub [mm] Anm.1) 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
. LECPG/LECP1| 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Nutzlast horizontal
[kg] Note2 : LECPA 9 10 10 20 20 15 40 45 20 50 60
vertikal 2 4 0,5 7,5 15 4 10 20 2 2 23
bis 500 |10 bis 700 | 5 bis 360 |20 bis 1100 | 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 520 {30 bis 1200| 20 bis 1000 | 10 bis 300
501 bis 600 — — 20 bis 900 | 12 bis 540 | 6 bis 270 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 (30 bis 1200/ 20 bis 1000 | 10 bis 300
Anm.2) 601 bis 700 — — 20 bis 630 | 12 bis 420 | 6 bis 230 | 24 bis 930 | 16 bis 620 | 8 bis 310 (30 bis 1200/ 20 bis 900 | 10 bis 300
gzm‘r‘z;g Geschwin- [ Hub- (701 bis 800  — — | 20bis 550 | 12 bis 330 | 6 bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 (30 bis 1140| 20 bis 760 | 10 bis 300
LECP6, LECP1 d'%'::}/s] bereich |801 bis 900] — — - - — | 24bis 610{ 16 bis 410 | 8 bis 200 |30 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 300
901 bis 1000 — — — — — 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8 bis 170 | 30 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250
1001 bis 1100 — — — — — — — — 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220
2 1101 bis 1200 - - - - - - - - 30 bis 570 | 20 bis 380 | 10 bis 190
= bis 500 |10 bis 500 | 5 bis 250 | 20 bis 1000 | 12 bis 500 | 6 bis 250 |24 bis 1200| 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
§ 501 bis 600 — — 20 bis 900 | 12 bis 500 | 6 bis 250 |24 bis 1200 16 bis 500 | 8 bis 250 |30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
5 Anm.2) 601 bis 700 — — 20 bis 630 | 12 bis 420 | 6 bis 230 | 24 bis 930 | 16 bis 500 | 8 bis 250 |30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
a i“dff:fer" | Geschwin- | Hub-  |701 bis 800]  — — |20 bis 550 12 bis 330 | 6 bis 180 | 24 bis 750 | 16 bis 500 | 8 bis 250 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
- e dgtel | bereich 801 bis 900 - - - — [ 24bis 610 16 bis 410 8 bis 200 | 30 bis 500 | 20 bis 500 10 bis 250
g 901 bis 1000 — — — — — 24 bis 500 | 16 bis 340 | 8 bis 170 | 30 bis 500 | 20 bis 500 | 10 bis 250
§ 1001 bis 1100 — — — — — — — — 30 bis 500 | 20 bis 440 | 10 bis 220
= 1101 bis 1200 - — - — - - — - 30 bis 500 | 20 bis 380 | 10 bis 190
max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
Positionier- Grundausfiihrung +0,02
Wiederholgenauigkeit [mm] | prizisionsausfiitrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
Grundausfiihrung max. 0,1
Hysterese [mm] Anm.3) — .
Prézisionsausfiihrung max. 0,05
Steigung [mm] 1o [ 5 [ 20 [ 12 [ 6 [ 24 [ 16 [ 8 [ 3 [ 20 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm.4) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSO), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSOIY)
Flihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ | MotorgroBe 028 042 [ 56,4
§ Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
'g:: Nennspannung [V] 24VDC £10 %
% Leistungsaufnahme [W] Anm.5) 22 38 50 100
é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A6 18 16 44 43
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.7) 51 57 123 141
§ « | Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
gg Haltekraft [N] 20 39 47 [ 78 [ 157 72 | 108 [ 216 75 [ 113 [ 225
g.g Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 5 5
2= Nennspannung [V] 24VDC +10 %

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
. 2)Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Controller-/Endstufen-Ausfiihrung und der Nutzlast. Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm
(FUhrung)” auf den Seiten 26 und 27.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 7)Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann flr die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 8) Nur mit Motorbremse
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

> >
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serle LEFS

Technische Daten

Servomotor
Modell LEFS16A LEFS25A
Hub [mm] Anm.1) 50 bis 500 50 bis 800
Nutzlast Anm. 2) horizontal 7 10 5 11 18
[kg] vertikal 2 4 1 2,5 5
2 Geschwindigkeit [mm/s] A"™m-2) | 1 bis 500 1 bis 250 2 bis 800 2 bis 500 1 bis 250
‘£ | max.Beschleunigung/Verzogerung [mmis?] 3000
5 Positionier- Grundausfiihrung +0,02
| Wiederholgenauigkeit[mm] | rizisonsausitrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
S Hysterese Anm-3) Grundausfiihrung max. 0,1
% [mm] Prézisionsausfiihrung max. 0,05
2 | steigung [mm] 10 | 5 [ 20 [ 12 ] 6
'§ StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Am.4) 50/20
F | Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSO), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSF)
Fihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
S | MotorgréBe 28 042
8 | Motorleistung [W] 30 36
% Motor Servomotor
é Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
% Nennspannung [V] 24 VDC £10 %
'§ Leistungsaufnahme [W] Anm.5) 63 [ 102
£ | Standoy-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] .6 horizontal 4/vertikal 9
@ max. momentane Leistungsaufnahme [W] A7) 70 \ 113
g « | Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
2 &| Raltekraft [N] 20 39 47 78 157
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5
8= Nennspannung [V] 24VDC +10 %
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhtibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)" auf Seite 28,

Wenn die Kabelldnge 5 m (iberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in
Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch
erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

Anm. 7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet
werden.

Anm. 8) Nur mit Motorbremse.

Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

Gewicht

Serie LEFS16
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht [kg] 0,83/0,90|0,98|1,05|1,13|1,20 (1,28 (1,35|1,43|1,50
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12

Serie LEFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Produktgewicht [kg] 1,70 1,8411,98 | 2,12 2,26 | 2,40 | 2,54 | 2,68 | 2,82 | 2,96 | 3,10 | 3,24 | 3,38 | 3,52 | 3,66 | 3,80
auséitzliches Gewicht it Motorbremse [kg] 0,26

Serie LEFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Produktgewicht [kg] 3,15|3,35|3,55|3,75|3,95 | 4,15 4,35 | 4,55 | 4,75 | 4,95 | 5,15 | 5,35 | 5,55 | 5,75 | 5,95 | 6,15 | 6,35 | 6,55 | 6,75 | 6,95
ausétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53

Serie LEFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000|1100 | 1200
Produktgewicht [kg] 537 |5,65|593|6,21 6,49 6,77 |7,15|7,33|7,61|7,89|8,17 | 8,45|8,73 9,01 9,29 |9,57|9,85|10,13(10,69(11,25
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
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Serie LEFS

Konstruktion: Motor Axial-Ausfuhrung

LEFS16, 25, 32

A—
=
i =i
S. :
A—
NV TP )
] <>\\o/¢ = // /
o o © > D
10 ®
A
o= 7 @& el
i gl ‘ |
— x M|
' L i o+ @)
A

t AT R &7
\ | &
Q \\ o &' o | o / / /
b ) T ! T
@ @)
rﬁ & ¢ ¢ D
A-A
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert 11 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
Fiihrung — 12 | Kupplung —
Kugelumlaufspindel — 13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 Wellenschaft | LEFS16, 25, 32 . 14 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
Distanzstiick |LEFS40 15 | Motor —
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 16 | Abdichtung Kabel NBR
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 17 | Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
7 | Schutzband-Niederhalter | synthetischer Kunststoff 18 | Staubschutzband rostfreier Stahl
8 |[Gehéause A Aluminiumdruckguss beschichtet 19 | Dichtungsmagnet —
9 |Gehause B Aluminiumdruckguss beschichtet 20 | Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 21 | Lager —
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

E
=
S
=2
= e
Konstruktion: parallele Motorausfiuhrung —
-
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Stiickliste m
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. h
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 15 |Abdeckplatte Aluminiumlegierung beschichtet .|
2 |Fuhrung — 16 |Schlitten-Zwischenstiick | Aluminiumlegierung |beschichtet (nur LEFS32)
3 | Kugelumlaufspindel, Welle — 17 |Motor — |
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — 18 |Motorabdeckung synthetischer Kunststoff T
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 19 |Motorabdeckung mit Bremse | Aluminiumlegierung eloxiert (7))
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 20 |Befestigung Schutzband rostfreier Stahl O
7 |Schutzband Niederhalter | synthetischer Kunststoff 21 |Staubschutzband rostfreier Stahl IilJ
8 |Gehéuse A Aluminiumdruckguss beschichtet 22 |Lager — —
9 |Gehduse B Aluminiumdruckguss beschichtet 23 |Lager — (O]
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung I'ulj
11 |Abdeckung Aluminiumlegierung|  beschichtet Ersatzteile /Riemen =
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung Nr. GréBe Bestell N.
13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung 16 LE-D-6-1 §§
25 LE-D-6-2 22
14 28
32 LE-D-6-3 =
40 LE-D-6-4 —
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Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

Motorkabel (2 x @5)

LEFS16
3H9 (5%
nx@3,5 -
< Tiefe 3
s i —— i A —
3]
100 8
D x 100 (= E) F
B
L Kabellange = 250
(37) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37
7 |t Hub 941 (110) | (24) 65
402 [Ausgangsposition] A"™-4) - Ausgangsposition Am™- 3) 2[4]
I I 1 I
| =

e
55 M4 x 0,7
Schrittmotor Servomotor  Motoroption: mit Motorbremse Gewindeliofe 7
(F.G. Masseanschluss)
(152) Kabelldnge = 250
15 15
65
N el
< E < d —
Motorbremsenkabel (93,5)
®3H9(+8’025) (72)
Gehausemontage Anm- 1) '\';iefe 3 40
Bezugsebene 4xM4x0,7 24
N Gewindetiefe 6,4 # &
— — ] -
«F | ||.3H9 (8%
g| ©" " Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
Gehadusemontage montieren, stellen Sie die Héhe der
gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung
auf min. 2 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er
zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am
Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im
Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur
Ausgangsposition gedndert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell ofine Motorbremse |mit Motorbremse - = n D E F
LEFS160-5000 247 289 56 130 4 — — 15
LEFS1601-10000| 297 339 106 180 4 — —
LEFS16[1-1501| 347 389 156 230 4 —
LEFS1601-200C1| 397 439 206 280 6 2 200
LEFS1601-25001| 447 489 256 330 6 2 200
LEFS1601-300C]| 497 539 306 380 8 3 300 40
LEFS1601-35000| 547 589 356 430 8 3 300
LEFS1601-40000| 597 639 406 480 10 4 400
LEFS1601-45000| 647 689 456 530 10 4 400
LEFS1601-500C1| 697 739 506 580 12 5) 500
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Abmessungen: axialer Motor

Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

LEFS25

3H9 (*8%%°)
nx@45 Tiefe 3
© \ \
@ -
< 120 10
D x 120 (= E) F
B
L Kabellédnge = 250
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm. 2) 52 58
10 | | (5654 Hub 5411560 (115,5) . (2.4) 65 38
4[2] Ausgangsposition] A" 4 Ausgangsposition A™m-3) 2[4] =
. - T Motorkabel (2 x @5) ﬁ
0 0
[ | S
el ke
ol ¥ 6L\
™ M4 x 0,7
Schrittmotor  Servomotor Motoroption: mit Motorbremse Gewindetiefe 8
(160,5) Kabellange = 250 (F.G Masseanschiss)
15 65
.
Motorbremsenkabel (J3,5)
@3H9(*3%°
Gehausemontage Anm- 1) Tiefe 3
Bezugsebene 4xM5x08
Jﬁ Gewindetiefe 8,5 -4
3 = = @- = = ® = S —
Ffl B | ! ‘( % _
"l
H e B ® L
3 ﬂ 3H9 (3°%)
Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir
Geh&usemontage montieren, stellen Sie die Héhe der
gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn
er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das
am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlicke und
Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur
Ausgangsposition geéndert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell ohne Nolorremse [mit Motorbremse S = n v E 7
LEFS2501-5000 285,5 | 330,5 56 160 4 — — 20
LEFS2501-1000] | 335,5 | 380,5 | 106 210 4 — —
LEFS2501-1500] | 385,5 | 430,5 | 156 260 4 — —
LEFS2501-200C] | 435,5 | 480,5 | 206 310 6 2 240
LEFS2501-2500(] | 485,5 | 530,5 | 256 360 6 2 240
LEFS25(1-300C] | 535,5 | 580,5 | 306 410 8 3 360
LEFS2501-350C] | 585,5 | 630,5 | 356 460 8 3 360
LEFS2501-4000] | 635,5 | 680,5 | 406 510 8 3 360
LEFS25(1-450(] | 685,5 | 730,5 | 456 560 10 4 480 35
LEFS2501-500C0 | 735,5 | 780,5 | 506 610 10 4 480
LEFS2501-550] | 785,5 | 830,5 | 556 660 12 5 600
LEFS25(1-600[] | 835,5 | 880,5 | 606 710 12 5 600
LEFS2501-650C1 | 885,5 | 930,5 | 656 760 12 5 600
LEFS2501-7000] | 935,5 | 980,5 | 706 810 14 6 720
LEFS25(1-750C] | 985,5 | 10305 | 756 860 14 6 720
LEFS25C1-800C] | 10355 | 1080,5 | 806 910 16 7 840
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Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

LEFS32

5H9 (10%)
nx055 o Tiefe 5
- RN
5 i E— — a%%
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Kabellange ~ 250
70 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) Am-2 62
48 10 | [ (66)[64 Hub 64 [66) (142) (24) 65
[ 4121 [N fusgergposion ™ g™ Z‘ [4]
gL oume S T I
* T = o e — |
75 © g 3 Motorkabel (2 x @5)
M4 x 0,7 <

Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss)

Schrittmotor Servomotor

Geh&ausemontage Am- 1)
Bezugsebene

Motoroption: mit Motorbremse

(194) Kabellange = 250
15 15 65
1o ° / |
L AN N
8 3 =
20 24 Motorbremsenkabel (@3,5)
Tiefe 5 (122)
4xMBx1 7
Gewindetiefe 9,9 42 I
d — = =
T = - 1 T I )
u | ‘%%’
| [} oy ha
o 0|
ol 4 5Hg (*90%
Tiefe 5

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die Héhe der gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurlick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstuck nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Rlckkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 4) Die Zahl in [
geandert wurde.

45
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] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition

Abmessungen [mm]
L

Ll ohng Molorbremse |mit Motorbremse A e n D E
LEFS321-50] 332 384 56 180 4 — —
LEFS32[1-100C] 382 434 106 230 4 — —
LEFS321-150C] 432 484 156 280 4 — —
LEFS321-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
LEFS32[1-250C] 532 584 | 256 380 6 2 300
LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
LEFS321-3500J 632 684 356 480 8 3 450
LEFS321-400C] 682 734 | 406 530 8 3 450
LEFS321-450C] 732 784 | 456 580 8 3 450
LEFS32[1-500C] 782 834 | 506 630 10 4 600
LEFS32[1-550C1] 832 884 | 556 680 10 4 600
LEFS321-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
LEFS321-650C] 932 984 656 780 12 5 750
LEFS32[1-700C] 982 | 1034 | 706 830 12 5 750
LEFS321-75000 | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
LEFS32[1-800[] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
LEFS32[1-850[] | 1132 | 1184 | 856 980 14 6 900
LEFS321-9001 | 1182 | 1234 906 1030 14 6 900
LEFS321-950] | 1232 | 1284 956 1080 16 7 1050
LEFS32(1-1000C1| 1282 | 1334 | 1006 1130 16 7 1050
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

E
=
S
=2
. e
Abmessungen: axialer Motor —
-
LEFS40 (7]
N x 96,6 6H9 (™) L
| || Tiefe® S [
: ﬁ = 3 é -
© B _ ! - £
~ i %EEE 5
= »n
=
150 15 %
D x 150 (= E) 60 £
B |0
Il
-l
L Kabelldnge = 250
(86) A Schiitten-Verfahrweg Amm-2 86
13 | | (90)[88] | Hub 88 [(90)] (165) (3,1) 9 —
[Ausgangs-  Ausgangs-
42 > Lk 2[4] 0] 65 61 (o] 1o}
osition] A-4) position A u—— S < o
- PN T 1 ﬁ 1 88
i oo}
1 ! e | f | 1
N Motorkabel (2 x @5) } »
I} 8
© M4 x 0,7 (U}
Gewindetiefe 8 6
Schrittmotor Servomotor Motoroption: mit Motorbremse (F.G. Masseanschluss) w
(214) Kabelldnge = 250 -l
15 65
' "
20 1 —1 E
Eg 8 o
Motorbremsenkabel (33,3) L
20 Motorkabel (2 x @5) -
Qslf_ig(+g,030) (170) T
Tiefe 7
4 Anm. 1) 106
ertusenonage ™™ xmenres N[ g
—gﬁ Gewindetiefe 13\ - 3 (I.Ii
ﬁie o H [ o S = -
- I ] e
Hie b [yt o—%’u- —
N ~ eHg (+0050)
Tiefe 7 w
LL
17]
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene -l
fur Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Héhe der S
gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der g
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). o,
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen Abmessungen mm] |3
kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen L A
Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick Modell o T——TT A B n D E <
nicht die Werkstticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens G OO o O st m
behindert. LEFS4001-15000 506 555 156 328 4 — 150 L
Anm. 3) Position nach der Ruickkehr zur Ausgangsposition. LEFS4001-2000] 556 605 206 378 6 2 300 ﬂ
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr LEFS400-250] 606 655 256 428 6 2 300
zur Ausgangsposition geandert wurde. LEFS4001-3000 656 | 705 | 306 | 478 6 2 300
LEFS4001-35000 706 755 356 528 8 3 450 [\
LEFS40C1-400C] 756 805 406 578 8 3 450 —D
LEFS4001-45000 806 855 456 628 8 3 450 7))
LEFS4001-5000] 856 905 506 678 10 4 600 (&)
LEFS4001-5500] 906 955 556 728 10 4 600 Ll
LEFS4001-600C] 956 | 1005 606 778 10 4 600 -
LEFS4001-65000 1006 | 1055 656 828 12 5 750
LEFS400-7000] | 1056 | 1105 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750 |
LEFS4001-75000 1106 | 1155 756 928 12 5 750 L
LEFS4001-80001 1156 | 1205 806 978 14 6 900 -l
LEFS4001-8500] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900
LEFS4001-900C] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 £ §
LEFS4001-95000 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 ;E,_ £
LEFS4001-1000C1 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050 % £
LEFS4001-110001 | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 18 8 1200 £2
LEFS4001-12000] | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 18 8 1200
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Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS16
Stecker
! Motorkabel =~ Motorbremsenkabel!
15
I Schrittmotor &| !
B 8
15
D x 100 (= E) F ; ] :
100 3H9 (*3°%) Servomotor EE
nx ®3’5 Tiefe 3
- <
3 i - . — . - - - N -
5 = 5 = 3 Motor-Einbaulage: linke Seite parallel |  Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
= LEFS16LC LEFS16RC
) 77,5 77,5
@ @
1 ol 1 ol N 1
| ™ ™| »
@l Ty . @ 5}
7| (37) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37 29,5
(41) [39] Am- 9 Hub 39 [(41)] Anm- 4)
(4) [2] Anm. 4) [Ausgangs- Ausgangs- 2 [4] Anm. 4) (7,5) . (33) 40
position] AnM-4) - position Anm. 3)
o 8
i [sp)
pr = =" T T h o
Yo}
(s
! &)
M4 x 0,7
Gewindetiefe 7
(F.G. Masseanschluss)
mit Motorbremse: LEFS161-C1B
[ i Motorkabel '
@3H9 (%) g 2 x 05)
Tiefe 3 9 2 9 9 §
4xM4x0,7 (80.5) CUEN ; 3 of !
Gewindetiefe 6,4 (66,5) ’_‘B g 2 <
Gehausemontage g S R 5
Bezugsebene Anm- 1) < — & kS (121,9) @4 8
N = IS : 2| |._(108) n S .
h i S T vy IN Q A\
N B | ©
| ¥l NI —
} i = =] Motorbremsenkabel
um)_ i ‘=FI oo (@3,3) i
3Ho (8%) | ||| =l
Tiefe 3 L2_4>
40
(72)

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene Abmessungen [mm]
fir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der Modell L A B n D E F
gegenlberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R- LEFS1600-50C] 166,5 56 130 4 — — 15

A ﬁgfrésugg.auf n;:nle an ein (gmpfsohrlﬂe.ne Héhethmm). LEFS16000-1000] | 216,56 | 106 180 4 — —

") ann, wen or surk zor Ausgangspositon ke Stajen | LEFS60C-1500 [ 2665 | 156 | 230 | 4 | —
Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstuick LEFS16010J-2000] | 316,5 206 280 6 2 200
nicht die Werksticke und Anlagen im Umfeld des LEFS160]0)-2500] | 366,5 | 256 330 6 2
Schlittens behindert. LEFS16-300] | 416,5 | 306 380 8 3 300 40

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFS160101-35001 | 466,5 | 356 | 430 8 3

Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr LEFS161(1-400] | 516,5 | 406 480 10 4 400
zur Ausgangsposition geandert wurde. LEFS1601(1-4501 | 566,5 | 456 530 10 4

LEFS16C11-50000 | 616,5 | 506 580 12 5 500
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

E
=
3
=
—
Abmessungen: paralleler Motor —
—
LEFS25R Stecker )
Motorkabel Motorbremsenkabel ! L
i < LU
15 S |
] £
! schrittmotor E < _‘:Z
B 10 2
D x 120 (= E) F 15 g
120 3H9 (*5°%) 1 . £
- Servomotor B <
n x 94,5 Tiefe 3 | § E
- = - - - Ll
© - i ) 4 -l
N | - - - - - -
= Motor-Einbaulage: linke Seite parallel Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
- LEFS25L0] LEFS25R] S —
({e]{e]
N 106 106 < o
P ® & 3 @ % 08
| o & L ©of (1]
<| 3| 3F = S| <
e ® ® ® -1
L -
10 (52) __A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 52 40,5 (O]
(56) [54] Anm-4) Hub 54 [(56)] Anm. 4) 6
(4) [2] Anm- 4) [Ausgangs- Ausgangs- 2 [(4)] Anm-4) w
position] A 4) position AM-3) (7.5) -
0| ©
[e'e) <
| o S— — @ i i 6;‘
) -
g = &
1T
M4 x 0,7 _|
Gewindetiefe 8 -
(F.G. Masseanschluss) —
© mit Motorbremse: LEFS25[101-C]B E
@ T O
Motorkabel 3 Motorkabel w
o3H9 (*3%29) (2 x 25) S (2 x 05) - =l
Tiefe 3 @) N 24 B . 8 8 2 —
4xM5x0,8 (68,5) S & o
- - < u =
Gewindetiefe 8,5 i P g n
; . = & =2 125,5 H 2,4 o
Bezugsebene fir Gehdusemontage Anm- 1) o ] E 5 ( ) 24) ) § LL
_ .o i © g (109) 4? N4 Ll
@ : S S [ o -
H - | ) — S
- p - Motorbremsenkabel g
= - o
REE — = T
3H9 (+8,025) I _ | 8
Tiefe 3 45 5 o o p <
m
64 LL
(102) w
Abmessungen [mm] -l
Modell L A B n D E F
LEFS2501(-5000 | 210,5 56 160 4 — — 20
LEFS25C101-10000 | 260,5 106 210 4 — — ——
LEFS25000-15000 | 310,5 | 156 | 260 4 | — | = 51,
LEFS25011-200C1 | 360,5 | 206 310 6 2 240 o
LEFS25011-250(1 | 410,5 | 256 360 6 2 240 L
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene LEFS25010-3000] | 4605 | 306 il ‘ : S0 -
fur Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der LEFS250]0-350C1 | 510,5 | 356 460 8 3 360
gegeniiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der _LEFS250001-40001 | 560,5 | 406 | 510 8 3 360 (LE
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFS25011-4500] | 610,5 | 456 | 560 10 4 480 35 w
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, LEFS25C11-500C1 | 660,5 | 506 | 610 10 4 480 _|
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie  LEFS250(1-5501 | 710,5 | 556 660 12 5 600
sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht ~ LEFS2501-6000] | 760,5 | 606 710 12 5 600 =3
gii_V\(/jerlt(stUcke und Anlagen im Umfeld des Schlittens LEFS250101-650C1 | 810,5 | 656 760 12 5 600 % é
ehindert. g5
. " " LEFS25C11-7000]1 | 860,5 | 706 810 14 6 720 £%5
Anm. 3) quﬁlon r?ach der Buckkehr zur Ausgangsposmon." LEFS25000-7500] | 910.5 | 756 860 12 5 720 = =
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur LEFS250101-8000] | 960 306 910 16 340 = &
Ausgangsposition gedndert wurde. S - S 7
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Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS32R Motor-Einbaulage: linke Seite parallel
B 15 LEFS32LC
D x 150 (= E) 15 - - )
150 5H9 (+8,030) 132,5
n x 95,5 Tiefe 5 ® ®
—
© 83 é
(=} o - P ® &
©
— Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
—] LEFS32R[C
] 132,5
S
@ @
L 8l
10 (62) A (Schiitten-Verfahrweg) Am.2) 62 55 £ £
(66) [64] Am- ) Hub 64 [(66)] Amm- 4 0 - —
4 [2] Amm- 4) [Ausgangs-  Ausgangs- 2 [4] Anm. 4
position] Anm- 4) - posjtion An™- 9 (8, (599 28
R | P Yy o
i s r— - - _
T 1t [e)) P~
g =l B &
™
@ 3 M4 x 0,7 £T
N Gewindetiefe 8 7 5
(F.G. Masseanschluss)
mit Motorbremse: LEFS32(11-C1B
9 Motorbremsenkabel
@5Hg (5:0%) Motorkabel = (@3,5)
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) Votorkabe’ & Motorkabel
(2 x @5) u
4 x M6 x 1 (94) e4 S (2 x @5)
Gewindetiefe 12,5 (Senkungstiefe 3) ’ B 9 =3
(73,5) 2 o =
~ UN'> ‘K cl:)
I o)
Bezugsebene fur — ™) g) 3 \ B
Gehausemontage Anm- 1) > g (187, . (24) 3
— © ¥ <
.3 e 3| | (1165) *
5 5 8 Il
T - =
\ B ] L < — o
[ | - ~
ey o) g ]
Yo} §
0| =55 o 06 o
5H9 (*5*°) .
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 42 1006 o o b
70 R R
~ Stecker (122) Abmessungen (mm]
- -- -- Modell L A B n D E
Motorkabel Motorbremsenkabel LEFS320001-500] 245 56 180 4 — —
‘ 20 15 LEFS3200-10000 | 295 | 106 | 230 | 4 | — | —
Bl < Wl < LEFS320-15000 345 156 280 4 — —
= LEFS32000-2000] | 395 | 206 | 330 | 6 | 2 | 300
- - - LEFS320J1-2500] 445 256 | 380 6 2 300
LEFS32001-3000] 495 306 | 430 6 2 300
LEFS320-35000 545 356 | 480 8 3 450
LEFS32011-4000] 595 406 | 530 8 3 450
LEFS320-45000 645 456 580 8 3 450
LEFS320-50000 695 506 | 630 10 4 600
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir LEFS32011-550C0 745 556 680 10 4 600
Gehausemontage montieren, stellen Sie die Héhe der LEFS3201-600C] 795 606 730 10 4 600
gegenpberliegengﬂen Fléche bzw. des Pin§ aufgrund der LEFS3200-6500] 845 656 780 12 5 750
Anm 2 Z‘)A”"a;“.”g a‘:: ’::)'”&3 mmen (?Smﬁlf."h'e”‘? ':"ge 5 mm)~k LEFS320001-7000] | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750
n-2) weflt:gr7zll?r?li{< :ur Aﬁzzz:gsi;sigorznl?;hrstlcSteIIe;egﬁensi:hneT LEFS320101-75000 945 756 880 12 5 750
dass das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die LEFS32(]01-8000] 995 806 930 [ 6 900
Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFS320101-85000 1045 856 980 14 6 900
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFS320J0J-900C1 | 1095 | 906 | 1030 | 14 6 | 900
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur LEFS320]1-95001 | 1145 | 956 | 1080 | 16 7 | 1050
Ausgangsposition geandert wurde. LEFS32011-10001| 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serle LEFS

E
g
Abmessungen: paralleler Motor —
LEFS40R Motor-Einbaulage: linke Seite parallel
B .5 _LEFs4oLO | ®
D x 150 (= E) 60 153 jg: IiIJ
150 6H9 (*5°%°) . = £
Tiefe 6 =
- - 3| 8| & 3
~ ) @ E
e - - - | - - -
| Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel Slm
LEFS40RC & [
N x 96,6 — - - i L
; 153 -l
T ,m— ® ®
® ®
13 86 A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 86 62,4 ’ i 2&
90) [88] Anm- 4) Hub 88 [(90)]Anm- 4) 90 QO
(T IT]
(@) [21Amm- #) || \[Ausgengs- e Ausgangs- 2 [(4)] A (7.5) 60 61 4
posiion]m 4 <3| & “positon 44
N 1. i Ty [ : =
t,=é% 3 E[ ° @ <|5
. T 45 o)
ol L
M4 x 0,7 8
Gewindetiefe 8
- - (F.G. Masseanschluss) -—
e it Motorbremse: LEFS40010-0B %
Motorkabel Motorbremsenkabel mit Motorbremse: b - 8
‘ ; Motorkabel -l
=S 2 x 05
. . - 2 u <
gl 9 S o
0,030 u @ & (&)
6H9 (‘0 2 B
e (1215 ey £ g 1845 N ey _ 3 w
(95.5) ﬁ 2 E (138,5) o & -
4xM8x1,25 : ) = Sy s </ —
Bezugsebene fiir Gewindetiefe 13 _ = _
Geh&ausemontage A"m- 1) ~) _|
] R - i 7]
[ [©) \s %# g C 5 o %= C :\/Igo;(;r)bremsenkabel h
Fr ’ -l
= = = R 0 - L [eo] I = = o
w ! [*]
[ o o) ; # ol
~ - - . - - 5
+0,030 UI)
6!"9( o) Abmessungen [mm] | Q
Tiefe 7 .60 Modell L A B [ n]|D]J]E m
106 LEFS4000-15000 403,4 | 156 | 328 4 — 150 LL
(170) LEFS40011-2000] 4534 | 206 | 378 6 2 300 IiIJ
LEFS40001-25000 503,4 256 428 6 2 300
LEFS400-30000 5534 | 306 | 478 6 2 300
LEFS4000-35000 603,4 | 356 | 528 8 3 450 [
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir tg:zg:ggg-:ggg (75(5)22 222 gzg g g 228 J
Geh&ausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegen- - . (7]
Uberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung LEFS4000-50000 7534 | 506 678 10 4 600 O
auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm). LEFS40001-55000 8034 | 556 | 728 | 10 4 600 I._IIJ
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, LEFS400101-60001 8534 | 606 | 778 | 10 4 600
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, LEFS40011-65001 903,4 | 656 | 828 | 12 5 750
dass das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die LEFS40C11-700C] 953,4 | 706 878 12 5 750 (I.E
Wer.k'st[]cke und Anl?gen im Umfeld des Schliltt.ens behindert. LEFS4001-7500 | 1003,4 | 756 928 | 12 5 750 w
Anm. 3) P_osmon n_ach der R_uckkehr zur Au_sgan_gsposmon. i LEFS400101-80001 1053,4 806 978 14 6 900 _|
Anm. 4) 2|e Zahl in [T] zelg} a&n, twenr; die Richtung der Ruckkehr zur LEFS400101-8500] 11034 856 | 1028 14 6 900
usgangsposition geandert wurde. LEFS400]J-9000] | 11534 | 906 | 1078 | 14 | 6 900 £ g
LEFS4001(1-950(1 | 1203,4 | 956 | 1128 | 16 7 1050 :.§,_ =
LEFS4001(1-1000C] | 1253,4 | 1006 | 1178 16 7 1050 % %
LEFS4001(1-1100C] | 1353,4 | 1106 | 1278 18 8 1200 £8
LEFS4001(1-1200C1 | 1453,4 | 1206 | 1378 | 18 8 1200
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlaufﬁihrung
Kugelumlaufspindel ===

Servomotor

Serie 11-LEFS (¢ 3

LEFS16, 25, 32, 40

Bestellschliissel

11- LEFS[H B-[100] [ I-

S &ééé 6 60 éé eﬁ M

0 Prazision 9 GroBe 6 Motorausfiihrung
— Grundausfithrung 16 verwendbare BaugréBen kompatible
Pragisi fah 25 Symbol|  Ausfiihrung Controller/
H_|Prézisionsausfiirung > 11-LEFS16 | 11-LEFS25 | 11-LEFS32 | 11-LEFS40 | Endstufen
40 LECP6
— Schrittmotor [ ] [ ] [ ] ( ] LECP1
LECPA
] ] A Servomotor (] (] — — LECA6
@ Spindelsteigung [mm]
Symbol{11-LEFS16|11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10 AAChtung

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung

9 Hub [mm] der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der

50 EMV-Richtlinie fur das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
bis bis @ Fir die Ausflinrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie mit der Installation
1000 1000 eines Stérschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 flr weitere Informationen zum
Stérschutzfilter-Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fur Informationen zur

+ Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe. Installation.

[UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Tabelle der anwendbaren Hiibe @: Standard [mm)]

Vodal il 50 |100|150| 200|250 300|350 400|450 | 500|550 | 600 | 650|700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 Hu“bf::‘;:f;{;rm]
11-LEFS16 | ® | ®© (@ | ® o | ® | ©® o e e | | — | — | — | — == =]—=1—=1 sobiss500
11-LEFS25 | © | © | ®© | ® | ® | ®© © ©® o | ® | e | e | — | — | — | —| —| === sobise00
11-LEFS32 | ®@ | ®© | ® | @ |® | ® | ®@ @ | @ | @ |0 |0 @@ @@ | @| | —|—|—| sobissoo
11-LEFS40 | — | — | o | @ |® |®@ | @ | ®o |@o | ®o | ® | ® ®©  ®© | @ | ®o|®| ®| ® ® | 150bis1000

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Stiitzfiihrung/serie LEFG Y
Mit Stutzftihrung fur _
Werkstiicke mit groBem

Uberhang. &=
-
(" Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft. )
Stellen Sie sicher, dass die Controller/Endstufen-Antriebs-Kombination korrektist. ~—  ___ceeemmmmT
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> ___—_— =
(D Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. [11 LEFS‘GA 400 m] e
Diese stimmt mit Controller/Endstufe tberein. .
\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-lI/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). O (%) )

= Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie11-LEFS

;«A;"_
e
I s
== >

@ Motoroption 0 Vakuumanschluss @ Antriebskabel-Ausfiihrung:1
— ohne _ links —_ ohne Kabel
B mit Motorbremse R rechts S Standardkabel?
R: rechts R Robotikkabel (flexibles Kabel)
#1 Das Standardkabel ist fiir die Verwendung
Antriebskabellinge m mit unbeweglichen Teilen vorgesehen.
9 h gK bel [ Wéhlen Sie fiir bewegliche Anwendungen
— ohne Rabe das Robotikkabel.
1 1,5m g x2 Nur fur die Motorausfiihrung ,Schrittmotor"
3 3m ‘ erhaltlich.
5 5m
8 8m"
A 10m* @ Controller-/Endstufen-Ausfiihrung™' m 1/0-Kabellange'
B 15 m” —_ ohne Controller/Endstufe — ohne Kabel
C 20 m* 6N LECP6/LECAG6 NPN 1 1,5m
* Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel) 6P | (Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP 3 3m*™
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 53 1N LECP1*2 NPN 5 5 m*2
und 54. 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP x1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/
@ c ler/End ‘ M AN LECPA™2*3 NPN Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das I/
ontroller/Endstufen-Montage : . O-Kabel nicht gewahlt werden. Siehe Seite 77 (fiir
Impulseingang-Ausflhrun
AP_| (impulseingang 9| PNP LECPG/LECAS), Seite 91 (fiir LECPA) oder Seite 98

Schraubenmontage
DIN-Schienenmontage®

D
= DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt

#1 Fir Details Uber Controller/Endstufen und

kompatible Motoren siehe nachstehende

kompatible Controller/Endstufen.

bestellen.

Kompatible Controller/Endstufen

%2 Nur fir die Motorausfiihrung ,Schrittmotor”
erhéltlich.

*3 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-0J) auf Seite 95 separat bestellen.

(ftir LECPA), wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist.

%2 Wenn ,Impulseingang-Ausfihrung” fiir Controller/
Endstufen-Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der
Impulseingang nur als Differenzsignal verwendet
werden. Mit offenem Kollektor kénnen nur 1,5 m-Kabel
verwendet werden.

Ausfiihrung mit Schrittdaten-
Eingang

Ausfiihrung mit Schrittdaten-
Eingang

programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

Ausfiihrung

¢ [
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA

Werte Eingabe Der Betrieb (Schrittdaten) kann
Merkmale 9 ohne die Hilfe eines PCs oder einer Betrieb durch Impulssignale

Standard-Controller ) .
Teaching Box eingestellt werden.
EmERHRES Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen \ —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite 69 69 85 [ 91
52
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Servomotor / Schrittmotor

[

AC-Servomotor

‘ [Modellauswahl}

LECA6
LECP6

W‘ LECPA ‘ LECP1

LEFS

|

LEFB

[

LEC-G

N LEFS

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

roduktspezifisch

P

:

|

Sicherheitshinweise



Serie 11-LEFS

Technische Daten

Schrittmotor

Nennspannung [V]

(FUhrung)" auf Seite 33.

. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
.2)Die Geschwindigkeit ist abh&ngig von der Controller-/Endstufen-Ausflihrung und der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm

Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) StoB3festigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit

dem Antrieb in Startphase.)

Modell 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
Hub [mm] Anm.1) 50 bis 500 50 bis 600 50 bis 800 150 bis 1000
Nutzlast Anm. 2) horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60
[kg] vertikal 2 4 7,5 15 10 20 — 23
Geschwindigkeit [mm/s] A"m.2) | 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250 16 bis 500 8 bis 250 20 bis 500 10 bis 250
2 max. Beschleunigung/Verzgerung [mmis?] 3000
= | Positionier- Grundausfihrung +0,02
& | Wiederholgenauigkeit[mm] Prézisionsausfiirung +0,015
§ Hysterese Anm.3) | Grundausfiihrung max. 0,1
A | [mm] Prizisionsausfilrung max. 0,05
% Steigung [mm)] 10 5 12 6 16 8 20 10
2 | StoB-Vibrationsfestigkeit [m/s?) nm-4 50/20
'§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
= | Fihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Reinraumklasse Anm.5) ISO Klasse 4 (ISO 14644-1)
Schmierfett [ Kugelumlaufspindel/Linearfiihrungsteil Fett geringer Partikelbildung
§ | MotorgroBe 028 042 \ 056,4
§ Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
f: Nennspannung [V] 24VDC £10 %
% Leistungsaufnahme [W] Anm.6) 22 38 50 100
é Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W) -7 18 16 44 43
& | max momentane Leistungsaufnahme [W] A"m.6) 51 57 123 141
§ ., | Ausfiihrung Anm-9) spannungsfreie Funktionsweise
g é Haltekraft [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
gé Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 2,9 5 5 5
2= 24VDC +10 %
Anm
Anm

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm.

Anm.
Anm.

Spannungsversorgung verwendet werden.

Anm. 9) Nur mit Motorbremse

Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

53
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2

Die Menge der erzeugten Partikel hédngt ab von den Betriebsbedingungen und der Ansaugleistung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung* fiir Details.

5)

Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
8)

Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der




Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serije 1 1'LEFS

Reinraum-Spezifikationen

Technische Daten

Servomotor
Modell 11-LEFS16A 11-LEFS25A
Hub [mm] Anm.1) 50 bis 500 50 bis 600
Nutzlast Anm. 2) horizontal 7 10 11 18
[ka] vertikal 2 4 2,5 5
Geschwindigkeit [mm/s] Anm-2) 10 bis 500 5 bis 250 12 bis 500 6 bis 250
g | max Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
‘£ | Positionier- Grundausfiihrung +0,02
< | Wiederholgenauigkeit[mm] Prizisionsausfihrung 40,015
§ Hysterese Anm.3) Grundausfiihrung max. 0,1
S | [mm] Prézisionsausfiihrung max. 0,05
% Steigung [mm)] 10 5 12 6
2 | StoB-Vibrationsfestigkeit [m/s?) nm-4 50/20
'§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
= | Fihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Reinraumklasse Anm.5) ISO Klasse 4 (ISO 14644-1)
Schmierfett [ Kugelumlaufspindel/Linearfilhrungsteil Fett geringer Partikelbildung
< | MotorgréBe 028 042
§ Motorleistung [W] 30 36
% Motor Servomotor
§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
% Nennspannung [V] 24VDC +10 %
‘5 | Leistungsaufnahme [W] Anm-6) 63 102
1;: Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W) .7 horizontal 4/vertikal 9 horizontal 4/vertikal 9
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] Am8) 70 113
,§ 2 Ausfiihrung Anm-9) spannungsfreie Funktionsweise
EE Haltekraft [N] 20 39 78 157
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 2,9 5
8= | Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 34. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel.
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte
mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 5) Die Partikelbildungsrate schwankt je nach Betriebsbedingungen und Ansaugleitung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung" fur Details.
Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 9) Nur mit Motorbremse
Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse.

Gewicht
Serie 11-LEFS16
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Produktgewicht [kg] 0,83 | 0,90 | 0,98 | 1,05 | 1,13 | 1,20 | 1,28 | 1,35 | 1,43 | 1,50
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12
Serie 11-LEFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Produktgewicht [kg] 1,70 | 1,84 | 1,98 | 2,12 | 2,26 | 2,40 | 2,54 | 2,68 | 2,82 | 2,96 | 3,10 | 3,24
auséitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26
Serie 11-LEFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Produktgewicht [kg] 3,15 | 3,35 | 3,55 | 3,75 | 3,95 | 4,15 | 435 | 455 | 475 | 495 | 5,15 | 5,35 | 5,55 | 5,75 | 5,95 | 6,15
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
Serie 11-LEFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Produktgewicht [kg] 537 | 565 | 593 | 6,21 | 649 | 6,77 | 715 | 7,33 | 7,61 | 7,89 | 8,17 | 8,45 | 8,75 | 9,01 | 9,29 | 9,57 | 9,85 | 10,13
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53
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Serie 11-LEFS

Abmessung_;en: Kug_;elumlaufspindel

11-LEFS16
3H9 (9%
n x @3,5 "
< Tiefe 3
vI T T R T T L e 1
™, : = 1 ]
100 8
D x 100 (= E) F
B
L Kabellange ~ 250
(37) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 37 (110)
7| e0py Hub 3[4t (24) 65 40
412 [Ausgangsposition] A 4) Ausgangsposition Anm-3) 2[4 o 27
)
T 19 T Motorkabel (2 x @5) t
o -
; = i [a Qy v
IS 6,5 \Vakuumanschluss M5 x 0,8 x5 55 \
: M4 x 0,7
Gewindetiefe 7
. Motoroption: mit Motorbremse (F.G. Masseanschluss)
Schrittmotor Servomotor
(152) Kabelldnge = 250
15 15
% g | d
=S O
Motorbremsenkabel (93,5)
03H9(+8'025) (72)
Geh&usemontage Anm- 1) . T:\‘jlff 30 40
Bezugsebene 4xMax07 24
\ Gewindetiefe 6,4 ﬁ &
- — - e 1 |
- I ———— 1
AR
% 3] 3H9 (+8,025)
Tiefe 3
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die Hohe der gegentberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hé6he 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurlick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstuck nicht die Werkstticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition
geandert wurde.
Abmessungen [mm]
L
Modell ofne Motorbremse | mit Motorbremse b = n v E =
11-LEFS16-5000 247 289 56 130 4 — — 15
11-LEFS1600-10000 | 297 339 106 180 4 — —
11-LEFS1601-15001 | 347 389 156 230 4 —
11-LEFS1601-200C1| 397 439 206 280 6 2 200
11-LEFS1600-25000 | 447 489 256 330 6 2
11-LEFS16[1-300C1 | 497 539 306 380 8 3 300 40
11-LEFS16-35000 | 547 589 356 430 8 3
11-LEFS161-40000| 597 639 406 480 10 4 400
11-LEFS1601-45001 | 647 689 456 530 10 4
11-LEFS1601-500C1 | 697 739 506 580 12 5 500
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serije 1 1'LEFS

Reinraum-Spezifikationen 5
2
3
=
= S
Abmessungen: Kugelumlaufspindel —
- -
11-LEFS25 0
@3Ho("§%* (102) T
Geh&ausemontage Anm- 1) Tiefe 3 64 % |
Bezugsebene 4xM5x0,8 45 £
N Gewindetiefe 8,5 3 z
® = = 9- = = ® = s == 8
H R | ! [ H Tl =
H | | £
B o B = €
o
3 CL?J 3H9 (+8,025 g m
Tiefe 3 o |
17]
L Kabelldnge ~ 250 -l
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 52 (115,5)
10 (56) [54] Hub 54((56)] (2,4) 65 58 |
4[2] [Ausgangsposition] A" 4 Ausgangsposition A" 3) 2[4] - 38
Ing e jsel f‘f’l 0o
s . T Motorkabel (2 x @5) ° © <0
I < ‘ N 00O
I\ S L Sl i
[} ‘ |
n| X 13,9 Vakuumanschluss Rc1/8 6
3 M4 x 0,7
Gewindetiefe 8 (O]
Schritt- Servo- Motoroption: mit Motorbremse (F.G. Masseanschluss) 6
motor  motor (160,5) Kabellange ~ 250 w
65 -~
© /’%
—{— o
o
Motorbremsenkabel (93,5) 8
3H9 (9% _
Tiefe 3
| ) | ,
2 — <
: - [3)
120 10 IiIJ
D x 120 (= E) F
B ——
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir n
Gehausemontage montieren, stellen Sie die Hohe der gegentberliegenden h
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein _
(empfohlene Héhe 5 mm). 5
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er bS]
zurlck zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am 5
Schlitten angebrachte Werkstlck nicht die Werkstlicke und Anlagen im g S
Umfeld des Schlittens behindert. Q@
Anm. 3) Position nach der Rlckkehr zur Ausgangsposition. 2
Anm. 4) Die Zahlin[ ] zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition m
geéndert wurde. L
17]
-l
Abmessungen [mm]
L]
Modell ohne Molorbremse mit Motorbremse) S = n o E F L
11-LEFS2501-500] 285,5 | 330,5 56 160 4 — — 20 O
11-LEFS25[1-100C1 | 335,5 | 380,5 | 106 210 4 — — (7))
11-LEFS2501-15000 | 385,5 | 430,5 | 156 260 4 — — (&)
11-LEFS250-2000] | 435,5 | 480,5 | 206 310 6 2 240 L_IIJ
11-LEFS25(1-250] | 485,5 | 530,5 | 256 360 6 2 240 =
11-LEFS2501-300C] | 535,5 | 580,5 | 306 410 8 3 360 0]
11-LEFS2501-350C] | 585,5 | 630,5 | 356 460 8 3 360 35 L
11-LEFS25[1-400(1 | 635,5 | 680,5 | 406 510 8 3 360 L
11-LEFS2501-450] | 685,5 | 730,5 | 456 560 10 4 480 -l
11-LEFS2501-5000] | 735,5 | 780,5 | 506 610 10 4 480 p—
11-LEFS2501-55000 | 7855 | 830,5 | 556 | 660 | 12 5 600 £
11-LEFS2501-60001 | 835,5 | 880,5 | 606 | 710 | 12 5 600 25
=£
£2
56
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Serie 11-LEFS

Abmessung_;en: Kug_;elumlaufspindel

11-LEFS32

5H9 (+8,030)
Nx255 Tiefe 5
3 - — — —%»Ee@
©| I T I
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Kabelldnge ~ 250
(62) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 62 (142)
10 || (66)[64 Hub 64(66) © (2,4) 65 ZO
472 [Ausgangs- Ausgangs- 214]| = 8
2L > position] A"m-4)  pgsiton A9 4 5 \
B S S | | I [T < o) ‘ o
N ° "
L T C.
o i 8
9 ® 14,9 Vakuumanschluss \ Motorkabel (2 x @5)
g 7.5 M4 x07
Rc 1/8 XD,
Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss)
Schrittmotor Servomotor  Motoroption: mit Motorbremse
(194) Kabelldnge ~ 250
15 15 / 65
& & © ﬁ%
S S e
20 24 Motorbremsenkabel (&3,5)
@5H9!+8'030! (122)
Tiefe 5 70
Gehausemontage Anm. 1) 4% M6 x 1
Bezugsebene T 42
Gewindetiefe 9,9 { m 3
ol —= - ~ &
(M _ _ _ | I o
Ll Iy
=1 A
1 9 [
8 3 || Ho (9%
Tiefe 5
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene
fir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen
kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen
Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick
nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens
behindert.
Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition. Abmessungen [mm]
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Ruickkehr L
zur Ausgangsposition geandert wurde. Modell e e B = n = E
11-LEFS320-5000 332 384 56 180 4 — —
11-LEFS320-1000J 382 434 | 106 230 4 — —
11-LEFS32-1500] 432 484 | 156 280 4 — —
11-LEFS321-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
11-LEFS320-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
11-LEFS32-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
11-LEFS320-35000 632 684 | 356 480 8 3 450
11-LEFS3201-4000] 682 734 | 406 530 8 3 450
11-LEFS32-4500] 732 784 | 456 580 8 3 450
11-LEFS320-5000] 782 834 | 506 630 10 4 600
11-LEFS320-5500] 832 884 | 556 680 10 4 600
11-LEFS321-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
11-LEFS320-6500] 932 984 | 656 780 12 5 750
11-LEFS32[1-7000] 982 | 1034 | 706 830 12 o) 750
11-LEFS32(1-750] | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
11-LEFS321-800C] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

Reinraum-Spezifikationen S
2
3
=2
-
Abmessungen: Kugelumlaufspindel —
- -
11-LEFS40
nx 066 6H9 (0°*) o
| || Tiefe 6 s [T
1 T ) -
©o - - . A =
R <
[
»n
<
150 15 §
D x 150 (= E) 60 £
B c|lm
o | LWL
L Kabelldnge = 250 ﬂ
(86) A (Schitten-Verfahrweg) ™2 86 (165)
13 | | (90) (88 Hub 88 [(90)] R 90
412] [[\Ausgangs- | Ausgangs- 2[4] 0 65 61 e —
™ position] Anm.4)  Lpogiion A~ X
S S TR | || : 1 P 28
g ©
] | °°* T d 15 0o
?,‘ @ 12,9 Motorkabel (2 x @5) 8 © a4
0 Vakuumanschluss M4 x 0,7
Rc 1/8 Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss) (O]
Schrittmotor Servomotor Motoroption: mit Motorbremse 6
(214) Kabelldnge = 250 [TT]
15 65 -
20 Q ® —
Motorbremsenkabel (@3,3) O
20 Motorkabel (2 x @5 L
®6H9 (+8,030) (170) —I
Tiefe 7 106 I
Gehausemontage A" 1) 4 x M8 x 1,25
Bezugsebene Gewindetiefe 13 60 © <
N N ] © o
Hie A IS (&}
B - } - { Ll
Hie o — P =0 O—JHj -
S T
6H9 (+g,030)
Tiefe 7
w
LL
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der IiIJ
Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, stellen =
Sie die Hohe der gegenlberliegenden Flache bzw. des %
Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein g
(empfohlene Héhe 5 mm). g —
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen %2}
kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. 2
Stellen Sie sicher, dass das am Schiitten angebrachte Abmessungen [mm] m
Werkstlck nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld L L
des Schlittens behindert. Modell ome Molorbremse | mit Motorbremse - = n . E w
Anm. 3) Position nach der Rickkehr zur Ausgangsposition. 11-LEFS400-150C] 506 555 156 328 4 — 150 -~
Anm. 4) Die Zahl in [ ] zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr 11-LEFS401-200C] 556 605 | 206 378 6 2 300
zur Ausgangsposition geandert wurde. 11-LEFS400-2500] | 606 | 655 | 256 | 428 | 6 2 300 |\
11-LEFS4001-30007 656 705 306 478 6 2 300 —D
11-LEFS400-3500] 706 755 356 528 8 3 450 7))
11-LEFS4001-400C] 756 805 406 578 8 3 450 (&)
11-LEFS4001-4500] 806 855 456 628 8 3 450 1T
11-LEFS401-5000] 856 905 506 678 10 4 600 -
11-LEFS400-5500] 906 955 556 728 10 4 600
11-LEFS4001-6000] 956 | 1005 606 778 10 4 600 (LE
11-LEFS400-650C] 1006 | 1055 656 828 12 5 750 [T
11-LEFS400-700C] 1056 | 1105 706 878 12 5) 750 -l
11-LEFS400-7500] 1106 | 1155 756 928 12 5 750
11-LEFS40C1-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 £ g
11-LEFS400-8500] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900 Z.E,_ 5
11-LEFS4001-900C] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 % £
11-LEFS400-950] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 £E
11-LEFS400-100000] | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050
58
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Elektrischer AntrieblMit Kugelumlauffihrung
Riemenantrieb

Servomotor

Serie LEFB

LEFB16, 25, 32

Bestellschliissel

C€ N

Der Riemenantrieb kann nicht vertikal
fiir Anwendungen eingesetzt werden.

LEFB

T_

500

0

o

S50 56500

0 GroBe 9 Motor
16 verwendbare BaugréBen kompatible
25 Symbol Ausflihrung Controller/
32 LEFB16 LEFB25 LEFB32 Endstufen
LECP6
— Schrittmotor [ J ([ [ J LECP1
LECPA
A Servomotor [ ([ — LECA6
9 entsprechend Steigung [mm]
[T ] 48 | A\ Achtung
[CE-konforme Produkte]
( Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung
der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der
e Hub [mm] EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberpriifen.
300 300 @ Fir die Ausfiihrung mit Servomotor (24 VDC) wurde die Erfullung der EMV-Richtlinie mit der
bis bis Installation eines Storschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fir weitere Informationen
2000 2000 zum Stérschutzfilter-Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECA fur Informationen zur Installation.
+ Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. [UL-konforme Produkte]
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller/
Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Tabelle der anwendbare Hiibe @: Standard
Hub
Modell 4 300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000
LEFB16 ° ° ° ° ° ° ° _ _ _ _ Stiitzfihrung/Serie LEFG
Mit Statzftihrung far =)
LEFB25 [ J [ J [ J [ J [ J [ J ([ [ J [ J ([ [ J Werkstiicke mit groBem e =
LEFB32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ [ J [ J ([ o Uberhang. » _ =
= Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung '\; ’

gefertigt werden.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>
(D Uberprifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese
stimmt mit Controller/Endstufe tberein.

\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

( Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

-

®

= Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Serie LEFB

Riemenantrieb
= /B
- [
S i
-~ w"
~ = -*
¢ S

9 Motoroption

@ Schutzband-Niederhalter

0 Antriebskabel-Ausfiihrung*'

— ohne —_ Standard — ohne Kabel
B mit Motorbremse N laufrollengefihrt (fettfrei) S Standardkabel*?
R Robotikkabel (flexibles Kabel)

@ Antriebskabelldnge [m]

9 Controller-/Endstufen-Ausfiihrung*'

#1 Das Standardkabel ist fir die Verwendung mit
unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wahlen Sie
fur bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

#2 Nur flir die Motorausfiihrung ,Schrittmotor" erhéltlich.

(@ 1/0-Kabellzinge"

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe Spezifikationen unter Anm. 2) auf den Seiten 61 und 62.

m Controller/Endstufen-Montage

— Schraubenmontage

D DIN-Schienenmontage®

= DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

Kompatible Controller/Endstufen

— ohne Kabel — ohne Controller/Endstufe

1 1,5 6N LECP6/LECA6 NPN
3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
5 5 1N LECP1*2 NPN
8 8" 1P | (programmierfreie Ausflihrung) | PNP
A 10* AN LECPA*2*3 NPN
B 15 AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP
c 200 «1 Flr Details Uber Controller/Endstufen und

kompatible Motoren siehe nachstehende
kompatible Controller/Endstufen.

#2 Nur fir die Motorausfihrung "Schrittmotor"
erhéltlich.

%3 Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-
R-0) auf Seite 95 separat bestellen.

— ohne Kabel
1 1,5m
3 3m*
5 5m*

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe" fiar
Controller/Endstufen-Ausfihrungen gewéhlt
wird, kann das I/O-Kabel nicht gewéhlt
werden. Siehe Seite 77 (fir LECP6/LECA®B),
Seite 91 (fur LECP1) oder Seite 98 (fur
LECPA), wenn ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

2 Wenn fur die Controller/Endstufen-Ausfiihrung
LImpulseingang-Ausfihrung” gewéhlt wurde,
kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor kénnen nur 1,5 m-Kabel
verwendet werden.

Schrittdaten- Schrittdaten- programmierfreie Impulseingang-
Eingangsart Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung
Ausfiihrung
i 1
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Werte Eingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe
Merkmale 9 eines PCs oder einer Teaching Box Betrieb durch Impulssignale
Standard-Controller X
eingestellt werden.
kompatibler Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
Motor
max. Zahl der - .
Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite 69 69 85 91

ZSNC
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Serie LEFB

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEFB16 LEFB25 LEFB32
Hub [mm] Anm. 1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
g | Nutzlast [kg] ~™-2 [horizontal 1 5 14
;E Geschwindigkeit [mm/s] Anm.2) 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
<C | max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08
a Hysterese [mm] Amm.3) max. 0,1
% aquivalente Steigung [mm)] 48 48 48
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Avm.4) 50/20
§ | Funktionsweise Riemen
[ Fihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
2 [ MotorgréBe 028 042 [ 56,4
g Motor Schrittmotor
§ < Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
E,g Ne.nnspannung [V] 24VDC £10 %
S | Leistungsaufnahme [W] Anm.5) 24 32 52
E Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W) .6 18 16 44
ﬁ max. momentane Leistungsaufnahme [W] A7) 51 60 127
§ « | Ausfiihrung Anm.8) spannungsfreie Funktionsweise
2 £ [ Haltekraft [N] 4 19 36
Eg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 5
8= Nennspannung [V] 24VDC +10 %

> >
55
33

Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
Anm.

Anm.
Anm.
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(FUhrung)" auf Seite 28.

. 1) Bitte setzen Sie sich fur Hube, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
.2)Die Geschwindigkeit ist abh&ngig von der Controller-/Endstufen-Ausflihrung und der Nutzlast. Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm

Wenn die Kabellange 5 m iberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. Nicht verwendbar in vertikalen Anwendungen.
3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

5)Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

7)Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

8) Nur mit Motorbremse

9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse.

O



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Riemenantrieb Serie L EFB
E
>
(=
Technische Daten ——
Servomotor
Modell LEFB16A LEFB25A “u’_,
Hub [mm] Anm.1) 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 jg: IiIJ
800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 I
g [ Nutzlast Tkg] ™2 |horizontal 1 2 g
;E Geschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) 48 bis 2000 48 bis 2000 ) —
<C | max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000 S
§ Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,08 g
a Hysterese [mm] Amm.3) max. 0,1 %
% aquivalente Steigung [mm)] 48 48 @
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Anm-4) 50/20
§ | Funktionsweise Riemen
[ Flihrungsart Linearfiihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 —
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) 0o
o MotorgroBe 28 042 g%
& | Motorleistung [W] 30 36 wiw
£ | Motor Servomotor I
§§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
%S Nennspannung [V] 24 VDC +10 % 0]
2 | Leistungsaufnahme [W] Anm-5) 78 69 1
% Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] .6 horizontal 4 horizontal 5 8
i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] .7 87 120 |
5§ _, | Ausfiihrung Anm-8) spannungsfreie Funktionsweise
S &[ Raltekraft [N] 4 19
gg Leistungsaufnahme [W] Anm.9) 2,9 5 E
27 | Nennspannung [V] 24VDC +10 % (&)
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich flr Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. I'_IlJ
Anm. 2) Details siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 28. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um
bis zu 10 % ab. —
Anm. 3) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb. <
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit o
dem Antrieb in Startphase.) O
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur L
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) -l
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. L
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird. [ (~
Anm. 7)Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann flr die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 8) Nur mit Motorbremse ff
Anm. 9) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse. w
_ -l
i)
Gewicht £
e
%
Serie LEFB16 g
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 E
Produktgewicht [kg] 1,19 1,45 1,58 1,71 1,84 1,97 2,10 w
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12 .
Serie LEFB25
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 —
Produktgewicht [kg] 2,39 2,85 3,08 3,31 3,54 3,77 4,00 4,46 5,15 5,84 6,30 ]
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26 8
Serie LEFB32 w
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 ——
Produktgewicht [kg] 4,12 4,80 5,14 5,48 5,82 6,16 6,50 7,18 8,20 9,22 9,90 S
2usétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53 I'ulj
|
Ez
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Serie LEFB

Konstruktion

Serie

LEFB

|
5 &

G2
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oo
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;D‘Yﬁ;& el _ ]
— . | _ T

d &
188 9 pp

A—i

f
d
P

A o
b

?ﬁ QX LW
/

% 5 b o6 o JM
Nr. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung eloxiert
2 Fiihrung —
3 Riemen —
4 Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert
5 Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
6 Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert
7 Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
8 Schutzband-Niederhalter synthetischer Kunststoff
9 Gehduse A Aluminium die-cast beschichtet
10 Befestigung Riemenscheibe Aluminiumlegierung
1 Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl
12 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
13 Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
14 Motorbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert
15 Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
16 Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
17 Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
18 Motor —
19 Abdichtung Kabel NBR
20 Stopper Aluminiumlegierung
21 Staubschutzband rostfreier Stahl
22 Lager —
23 Lager —
24 Riemen Spannschraube Chrommolybdénstahl chromatiert
25 Befestigungsschraube fiir Riemenscheibe Chrommolybdanstahl chromatiert
63
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Riemenantrieb Serie LEFB

E
=
3
o
. . =
Abmessungen: Riemenantrieb —
-
LEFB16 ., 3H9 (8%%°)
nx@35 _ "I"Tiefe 3 n
2, " L
vi ] - ‘ o M Motoroption: 5w
@y | o mit Motorbremse S|
150 8 = £
Dx 150 = E e G| Motororemsenkabel i
Dx (=E) ! (ns,:5>q3 3
L Kabelldnge = 250 £
] — IS
i - Anm. 2) ]
7 (92) A (Schiitten-Verfahrweg) _ 37 535 (L,S) 65 40 S 65 %
(96) [94] Hub 10 N o7 Tl Kabellinge A
4[2] [Ausgangs- Ausgangs- 2[4] =250
~ position] Anm. 4) position Anm. 3) 7 _|
o
Qs S| \Motorkabel
() | .
Sygeretteey T = 3 (2x@5) 3 Schritt-  Servo- L
= © = motor  motor
S 20 24
i ; ({e]{e]
Riemenspannungs-Justierschraube Eel
o3He(6%) 7p) 5.5 1\ (M3: Schidsselweite 2,5) ZI)E-)
Gehausemontage Anm. 1) Tiefe 3 A0, 7 § B S L
Bezugsebene 4xM4x07 24 M4 x0,7_ IRE |
Y\ Gewindetiefe 6,4 w 2 Gewindetiefe 7
g = =5 = = == = (F.G. Masseanschluss)
f - et -
1
! 3H9 ("§%%° [mm] (&)
gl 3 *‘% Modell L] AJ] B[ n D | E w
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage LEFB16L/T-3000] 19551 306 435 6 2 300 -
. i ieb u wendu ZU U u
montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund LEFB16L1T-5000) 6955 506 635 U e 500
der R-Anfrasung auf min. 2 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm). LEFB160JT-6000] | 7955| 606 | 735 | 10 4 600 -
Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurick zur LEFB16C1T-700C] 8955 | 706 835 12 5 750 o
Ausgangs-position kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick | EFB161T-800C] 9955 | 806 935 14 6 900 O
nicht die Werksticke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. -
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFB16LIT-90001 | 10955 o || s 1 B L I'_IlJ
Anm. 4) Die Zahlin[ ]zeigt an, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde. LEFB16L1T-10000] | 11955 | 1006 | 1135 16 7 1050
LEFB25 nvons 3RO (+g025) Motoroption:

Nx048 I Tetes mit Motorbremse E
© i — T ® rl;—»“:zﬁ} 2: Motorbremsenkabel (&)
< ~ ﬁ m

— M — J
170 10 =<
D x 170 (=E) 25 ——
B T
L Kabellange = 250 | Kabelliinge n
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 648 | (1,5)_ 65 L] =250 T
(113) [111] Hub 54 56) 3 IiIJ
412] [Ausgangs- Ausgangsposition Am- 3) 2[4] | Schritt- Servo- 5
™ position] Anm-4) © ™ motor motor 2
8 ? P 20 g —
e T ES 8 (
8!
B [11]
Motorkabel [TH
@i3H9 (3°%9) (102) (2x 04,7 17 l?\;emen:ﬁa.gnnlljng§-Justierschraube w
Gehausemontage Anm- 1) Tiefe 3 64 M4 x 0,7 (M3: Schlisselweite 25) [mm] -l
Bezugsebene % 45 © Gewindetiefe 8 Modell H
g - - - - ewm; etiefe 8,5 D Al__ :’ (F.G. Masseanschluss) LEFB25T-[sT] 1158 |
R — LEFB25T-[sTB 1588 ———
b - - il LEFB25AT-ST | 988 | (4
gl ol | ano () LEFB25AT-[sTB | 139,8 O
Tiefe 3 Modell L A B n D E 1T
LEFB25[1T-300(] 541,8 | 306 467 6 2 340 —
LEFB25[]T-500L] 7418 | 506 667 8 8 510 o
Anm.1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Geh&usemontage LEFB25LT-600L1 841,8 | 606 767 10 4 680 LL
montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund LEFB25[T-700C] 9418 706 867 10 4 680 11
der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). LEFB25[1T-800[ ] | 1041,8 | 806 | 967 12 5 850 -l
Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur LEFB25[JT-900] | 1141,8 906 | 1067 14 6 1020
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick LEFB25C]T-1000(] | 1241,8 | 1006 | 1167 14 6 1020 % %
nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFB251T-120001 | 1441,8 | 1206 | 1367 16 7 1190 T E
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. LEFB25T-150001 | 1741,8 | 1506 | 1667 20 9 1530 g =
Anm.4) Die Zahlin| ]zeigtan, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition geéndert LEFB2501T-1800L 1 | 20418 | 1806 | 1967 o4 1 1870 g f;,
wurde. LEFB25[1T-2000] | 2241,8 | 2006 | 2167 | 26 | 12 | 2040
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB32
5H9 (5°%°) Motoroption:
nx@55 i mit Motorbremse
5 — Y‘° Tiefe 5 Schritt-  Servo- -
. il motor  motor | Motorbremsenkabel
© ) i . 20 24 _ v\(@3,5)
- A +
B <
200 15 -t SRS o
[ o
D x200 (= E) 25 s ﬁ Lo |
B Kabelldnge
~ =250
<
0
®
L Kabellange = 250 T
10 (121) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm-2) 62 86,6 (1,5),_ 65 20
<
(125) [123] Hub 64 [(66)] o 48
ﬂ.,&[Ausgangs— Ausgangs- 1204 7 |
position] Anm-4)  position AnM- 3)
g 7 |
R | | I - g;- o [ 3
Tlo
Motorkabel \ \8
(2 x @5) 7.5 Riemenspannungs-Justierschraube
22 (M3: Schlusselweite 2,5)
@5H9 (5 (122) M4 x 0,7
Gehéusemontage Am. 1) Tiefe 5 70 Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss)
Bezugsebene 4 x M6 x 1 42
\ Gewindetiefe 8,5 3
i O = = = o = N—
ﬂ N } T [ 1 Z
" iF— - JD—»—:G’
[ @ @ i
3 @l | sm9 (:g9%0)
Tiefe 5
[mm]
) ) ) Modell L A B n D E
Anm. 1)éVehn"n Sie d?n Antnetl? untertvlclerwg_nd(l;_nquﬁr cE:ezugsebielr;e Ilfur LEFB3201T-300] 5856 | 306 489 6 2 400
onden Fiiche b, des Pins aufgrund der RAnfiasung auf min. 3 LEFBS2LTEB00C] | 7856 | 606 | 689 |8 |78 | 600
o 6in (empiohlane Hohe 5 mmm).. g ' LEFB320JT-600] | 8856| 606 | 789 | 8 3 | 600
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, LEFB32[1T-700L] 985,6 706 889 10 4 800
wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, LEFB32[IT-800L] | 1085,6 806 989 10 4 800
dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die LEFB32[JT-900[] | 11856 | 906 | 1089 | 12 5 | 1000
Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert. LEFB32[JT-1000[1 | 1285,6 | 1006 | 1189 12 5 1000
Anm. 3) Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition. LEFB32[]T-1200L | 1485,6 | 1206 | 1389 14 6 1200
Anm. 4) Die Zahl in [. .] zeigE an, wenn die Richtung der Rlckkehr zur LEFB320T-15001 | 1785,6 | 1506 | 1689 18 8 1600
Ausgangsposition geandert wurde. LEFB32]T-18000L1 | 2085,6 | 1806 | 1989 | 20 9 | 1800
LEFB32[1T-2000(1 | 2285,6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Al

Serie LEF

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

|

Design \

|

Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen

Ubersteigt.

Wahlen Sie einen geeigneten Antrieb in Relation zu der
Nutzlast und dem zuldssigen Moment aus. Bei einem Betrieb
auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine tUberméBige
exzentrische Last auf die FUhrung, was zu einem vermehrten
Spiel der Fuhrung, Genauigkeitsverlust und eine verkdirzten
Lebensdauer des Produkts fuhrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht in Anwendungen,

in denen es liberméaBigen externen Kraften oder
St6Ben ausgesetzt ist.

Andernfalls kénnen Betriebsstérungen die Folge sein.

|

Handhabung \

/A Achtung

1 . Bei,IN-Position" sollten die Schrittdaten (iber 0,5

liegen (mindestens 1 bei Riemenausfiihrung).

Betragt ,In-Position" = 0,5 oder weniger, ist das Signal von ,In-
Position" méglicherweise kein stabiles Ausgangssignal.

2. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0,50] einstellen.

O

SVC

4.

6.

10.

11.

12.

13.

/A Achtung

3.

Schlagen Sie niemals auf das Hubende, ausgenommen
wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Bei Eingabe unzulassiger Befehle, wie z. B. die Verwendung des
Produkts auBerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen
durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen und/
oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das Hubende
des Antriebs aufprallen Diese Punkte vor der Verwendung prifen.
Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt, kann die
Flihrung, der Riemen oder der interne Anschlag beschadigt werden.
Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

= EF=— |
Achten Sie bei Verwendung in vertikaler Richtung darauf, den

I a
Antrieb vorsichtig zu handhaben, da das Werkstlick aufgrund
seines Eigengewichts herabfallen kann.

Die Bewegungskraft sollte dem Anfangswert entsprechen.
Wird die Bewegungskraft auf einen Wert unterhalb des
Anfangswerts eingestellt, kann dies einen Alarm auslésen.

. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antriebs wird durch

die Nutzlast beeinflusst.

Sehen Sie im Kapitel ,Modellauswahl" des Katalogs nach.
Waéhrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusatzlich
zur transportierten Last zulassen.

Eine zusétzliche Kraft verursacht die Verschiebung der
Ursprungsposition, da sie auf dem erfassten Motordrehmoment beruht.

. Das Gehéduse und die Schlittenmontageflachen

diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschédigt werden.

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der
Fihrung bzw. einen erhdhten Gleitwiderstand verursachen.

. Beim Werkstiickanbau diirfen keine hohen StoBkréfte

oder libermaBige Momente einwirken.
Eine externe Kraft, die das zulassige Moment Uberschreitet, kann dies
Spiel in der Flihrung verursachen, den Gleitwiderstand erhéhen usw.

. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm abweichen.

Unebenheit des Werkstlicks oder der Oberflache, an die das
Produkt montiert werden soll, kann ein Fuhrungsspiel und
einen erhdhten Gleitwiderstand erzeugen.

Bei der Montage des Produkts min. 40 mm fiir das
Biegen des Kabels einhalten.

Wahrend der Positionieranwendung und im Positionierbereich
das Werkstiick nicht auf den Schlitten aufprallen lassen.

Das Staubdichtband ist zum Gleiten mit Schmierfett versehen.
Wird das Schmierfett beim Entfernen von Fremdkorpern o.A.
abgewischt, muss es erneut aufgetragen werden.

Bei der Deckenmontage kann sich das Staubdichtband
durchbiegen.
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[Modellauswahl
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Servomotor / Schrittmotor
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Serie LEF

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fiir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

|

Handhabung

/A Achtung

14. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben
mit der passenden Lénge und ziehen Sie diese mit dem
korrekten Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen eine Fehlfunktion oder eine
verringerte Flhrungsgenauigkeit verursachen, wahrend sich bei
einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage verédndern
und unter extremen Bedingungen das Werkstiick herunterfallen kann.

fixiertes Gehduse oA
L
H]' r N r 5
< %, >
Modell | Schraube | M- Anzugsdrehmoment oA L
[N-m] [mm] [mm]
LEFC116 M3 0,6 3,5 20
LEF[125 M4 1,5 4,5 24
LEF[132 M5 3,0 5,5 30
LEFC140 M6 5,2 6,6 31
Gehausemontage

Bezugsebene fir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift 7
Die lineare Verfahrgenauigkeit ist die Bezugsebene fiur die
Gehausemontage-Bezugsebene.

Wenn flr einen Schlitten die lineare Verfahrgenauigkeit erforderlich
ist, setzen Sie die Bezugsebene gegen Zylinderstifte, etc.

fixiertes Werkstiick

max. Anzugsdreh-| L (max. Einschraubtiefe)
%—fé = Modell [Schraube moment‘([JN‘m] ( imn] )
L) LEF116| M4 x 0,7 1,5 6
] LEFJ25| M5 x 0,8 3,0 8
@ LEF32| M6 x 1 5,2 9
LEFS40 M8 x 1,25 12,5 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0,5 mm kiirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Geh&use zu vermeiden. Zu lange
Schrauben kénnten auf das Gehéuse sto3en und Fehifunktionen o. A. verursachen.

15. Nicht mit fixiertem Tisch und durch Bewegen des
Antriebsgehéduses in Betrieb nehmen.

16. Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fir
Anwendungen eingesetzt werden.
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17. Uberpriifen Sie in den Technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, auftreten.

18. Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten
innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibrationen
kommen, die von den Betriebsbedingungen verursacht
werden kénnen. Stellen Sie die Geschwindigkeit so ein,
dass keine Vibration verursacht wird.

] Wartung

A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall

Inspektion vor der
taglichen Inbetriebnahme

Sichtprifung | Interne Prifung | Riemenpriifung

O —

Inspektion alle 6
Monate/1000 km/5 O O O
Millionen Zyklen*

« Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fiir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberprifung auf Beschédigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

¢ Punkte fir die interne Prifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Elementen oder
Befestigungsschrauben.

¢ Punkte fiir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus,
wenn der Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass Ihre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen
die fur das Produkt spezifizierten Anforderungen erfllen.
a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die
Fasern verférben sich weiBlich. Die Faserlinien werden undeutlich.
b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasern
ragen heraus.
c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkérper, die von den
Zahnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils erfasst werden,
verursachen Beschédigungen.
d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch l&uft.

e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite
e Austauschen des Riemens bei der parallelen Motorausfiihrung

Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder bei Erreichen
der folgenden Distanz auszutauschen.

Modell Abstand Modell Abstand
LEFS16JA 2000 km LEFS32C0H 6000 km
LEFS1601B 1000 km LEFS32C1A 4000 km

Modell Abstand LEFS32DB 2000 km
LEFS2501H 4100 km Modell Abstand
LEFS2501A 2500 km LEFS40C1H 6000 km
LEFS2501B 1200 km LEFS400A 4000 km

LEFS40C1B 2000 km

SVC



Controller/Endstufe

Ausfuhrung mit Schrittdaten-Eingang Seite 69

Schrittmotor Servomotor

Serie LECP6 Serie LECAG6

Seite 91

Schrittmotor Schrittmotor

Serie LECP1 Serie LECPA
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{Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor |
” LEFS }

LEFB

%

|
LEFS }

I

AC-Servomotor

LEFB

i

LEFG‘LECSD

roduktspezifische
Sicherheitshinweise
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Controller (Schritt Data Input Modell)

Schrittmotor

Serie LECP6

Servomotor

Serie LECAG6

Bestellschliissel

A Achtung LE C = 6 P -

[CE-konforme Produkte] -T—
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Controller

Systemsteuerung des Kunden und von der eBestell-Nr. Antrieb

Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate kompatibler Motor
und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund

kann die Erfilllung der EMV-Richtlinie nicht fur P
SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter
realen Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind. Daher muss A
der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fur
das Gesamtsystem bestehend aus allen
Maschinen und Anlagen Uberpriifen.

(@ Fiir die Serie LECA6 (Servomotor-Controller)
wurde die Erfilllung der EMV-Richtlinie mit
der Installation eines Stérschutzfilter-Sets
geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 77 fiir
weitere Informationen zum Stérschutzfilter-
Set. Siehe Bedienungsanleitung der Serie
LECA fiir Informationen zur Installation. N

[UL-konforme Produkte] P

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert

wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit

einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310
zu verwenden.

C€

Serie LECP6 serie LECA6

(auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Beispiel: Geben Sie "LEFS16A-400" fur LEFS16A-400B-
R16N1 ein.

Schrittmotor

Servomotor

* Option

Zahl der Schrittdaten (Positionen)e ~ 2 — | Schraubenmontage
E 64 ‘ '|/2 Kabelldnge [m] D Anm.) | DIN-Schienenmontage

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
" 1,5 i
Parallel-//O-Ausfiihrung ¢ Bitte getrennt bestellen.
NPN

1
3 3
5

PNP

ohne Kabel

5

= Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausflihrung mit Controller (-06NC)/-06PO) gewahlt
wird, muss dieser Controller nicht bestellt werden.

( Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde. )
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. oot
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> [LEFS‘i “_m ] y
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschilds mit der des Controller- | =T |
Typenschilds Ubereinstimmt. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds Ubereinstimmen. ==
Y (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-lI/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ é) )

= Siehe Bedienungsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)
Position
kompatibler Motor

LECP6

Schrittmotor

Spannung: 24 VDC +10 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm-2) Spannung: 24 VDC +10 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 10 A) Anm.2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

11 Eingange (Optokoppler)
13 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)
inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung) [ inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

LECA6
Servomotor

Spannungsversorgung A" 1)

Paralleleingang
Parallelausgang
kompatibler Encoder
serielle Kommunikation

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (grin/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fir Zwangsverriegelung Anm-3)
Kabelldnge [m] I/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkhlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme
50 (500 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubenmontage)
170 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.

69
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)Servomotor Serie LE CA6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECI61-(J) b) DIN-Schienenmontage (LECI61ID-[)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel Earlgg?gs-

Einbaulage:> -

DIN-Schiene

=

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

DIN rail L .
7,5 , )
AXT100-DR- he (Abstand)
# Geben Sie fur [, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. ol & PN N
Siehe Abmessungen auf Seite 71 fir Montageabmessungen. (IR R i i i i i
3
1,25
L-Abmessungen [mm)] =
Nr 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |[110,5| 123 |135,5| 148 |160,5| 173 |185,5| 198 |210,5| 223 [235,5| 248 |260,5

Nr 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 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 (435,5| 448 |460,5| 473 |485,5| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.

sMC 70

N

” LEFS 1‘ [M“e"auswaﬂ

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

©
<<
8]
w
-l

LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

N LEFS }‘

AC-Servomotor

LEFB

’[

LEFG ‘ LECSO

=

rodukispezifisch
Sicherheitshinweise
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LEC16J[]-[J)

(81,7)
66

04,5

fiir Gehause-
LI Spannungsversorgungs-LED griin montage 31
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CNS5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

150
141

CN83 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

4.6 fur Gehause-
montage

b) DIN-Schienenmontage (LECJ6J(1D-[J)

(81,7) (11,5) Siehe Seite 70 fir Abmessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 35

64,2

150
132

35

Nl
i
173,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

(91,7

71
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

5
=
S
(=
Verdrahtungsbeispiel 1 —(—
-
’ SPannungsversorgungsanschIuss: CN1 « Stecker ist der LEC bei"egend Spannungsversorgungsstecker fir LECP6 m
CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/5-ST-2,5) 5 h
Anschlussbezeichnung Funktion Details g .
oV gemeinsame M 24V—Klgmme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme E
Versorgung (-) sind gemeinsam (-). ]
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+) T
C 24V Steuerungs-Spannungsversorqung (+) | Controller-Spannungsversorgung (+) 3 >>00 %
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp NIR= T %

BK RLS Bremsen Entriegelung (+) | Eingang (+) zur Freigabe der Bremse SoH é § E
CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECAG6 (PHOENIX CpNTACT FK-MCO0,5/7-ST-2,5) Spannungsversorgungsstecker fiir LECAG IiIJ
Anschlussbezeichnung Funktion Details

ov gemeinsame M 24\(—KIemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme sind
Versorgung (-) gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), zum Controller gefiihrt
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Controller-Spannungsversorgung (+), zum Controller gefihrt
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp
BK RLS Bremsen Entriegelung (+) | Eingang (+) zur Freigabe der Bremse
RG+ Regenerierender Ausgang 1| Regenerierungs-Ausgangsklemmen fiir externen Anschluss
RG- Regenerierender Ausgang 2 | (In Kombination mit den Standard-Spezifikationen der LE-Serie miissen sie nicht angeschlossen werden.)
Verdrahtungsbeispiel 2
-
= Wenn Sie eine SPS o. A. an den CN5 parallelen I/0O-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-0J).
’ Parallel-l/O-Anschluss: CN5 * Die Verdrahtung sollte an die Auspfuhrung der Parallel-1/O (NPN oder PNP) angepasst werden. ( )
Elektrisches Schaltschema
LECO6NOO-0 (NPN) LECLI6PLILI-L1 (PNP)
Spannungsversorgung fiir I/0-Signal 24 VDC Spannungsversorgung fiir I/0-Signal 24 VDC
com+ | At f com+ | Al 1
CoM- | A2 COM-_ | A2
N0 | A3 — INO A3 | -
IN1 A4 — IN1 A4 — - —1
IN2 A5 — IN2 A5 |7 - —
IN3 A6 — IN3 A6 |~ -
IN4 A7 — IN4 A7 | - —
IN5 A8 — IN5 A8 |~ - —1
SETUP | A9 (— SETUP | A9 — —1
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —1
DRIVE | Al1 |— DRIVE | At — f.’l.)
RESET | A12 — RESET | A12 — — w
SVON | A13 [— SVON | A13 | ~ -l
outo | Bt |—Last outo | Bt @ g
OouTt | B2 OouTt | B2 —Lastt—s g L
out2 | B3 |—Last out2 | B3 {Last} S
ouT3 | B4 ouT3 | B4 {Last} 8
ouT4 | B5 |—{last ouT4 | B5S [Tast] < m
ouT5 | B6 ouT5 | B6 {Last} TH
BUSY | B7 BUSY | B7 [Last} w
AREA | BS AREA | B8 {Last} -
SETON | B9 SETON | B9 {Last}
INP B10 INP B10 {Last} L
SVRE | B11 SVRE | B11 Last o
«ESTOP | B12 «ESTOP | B12 [Cast} (7))
Eingangssignal A B Ausgangssignal “ALARM | B13 flas] (ui
Bezeichnung Details Bezeichnung Details —
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5 Gibt Schrittdaten-Nr. wahrend des Betriebs aus
COM- Anschluss 0V fur das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist (LE
INO bis IN5 Schrittdaten 'spezifizierte.Bit-.Nr. (Der Einggngsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Schrittdaten-Ausgabeeinstellbereichs Ll
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Ausgangsposition -
SETUP Befehl fir Rickkehr zur Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet -
HOLD Betrieb wird vorlibergehend angehalten sich bei Abschluss des Positionier- oder Schubvorgangs ein.) § g
DRIVE Befehl zu fahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist Z.E._fi
RESET Zuricksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm.) Keine Ausgabe bei Befehl fur EMG-Stopp % £
SVON Befehl fir Servo ON *ALARM Anm.) Keine Ausgabe, bei Alarm 23

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung
SVC des Controllers eingeschaltet ist (N.C.) 72
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

Bei dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung der
Zielposition und stoppt dort.

Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb
sind unten angegeben.

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition,
und wenn er diese Position erreicht hat, beginnt er mit der
eingestellten Kraft oder weniger.

Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb
sind unten angegeben.

Geschwindigkeit Geschwindigkeit
’ Acceleration ‘ ’Deceleration‘
Speed Speed
Position Pushing Speed :
o Spec| ]
In-Position Kraft -
In-Position
INP-Ausgang | EIN AUS EIN Pushing Force
Trigger LV [
INP-Ausgang | EIN AUS EIN
©: missen eingestellt werden.
O : missen den Anforderungen ©: missen eingestellt werden.

entsprechend eingestellt werden.

Schrittdaten (Positionierung) —: Einstellung ist nicht erforderlich.

Schrittdaten (Schubbetrieb)

O : miissen den Anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

i Position Details it Position Details
digket digket
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M »Absolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie ,Absolute" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein. erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Parameter, der festlegt, wie schnell der i ) .
) . o ] ) Verzégerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Antrieb anhalt. Je hoher der Einstellwert, O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis 100 Das Schubverhéltnis wird definiert. Der
© | Pushing Force eingestellt, wechselt der Betrieb zu Schub- © | Pushing Force Einstellbereich variiert je nach gewéhltem
Betrieb.) 9 elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. flr die Verwendung des elektrischen Antriebs.
: : : - Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
— | Pushing Speed Einstell ht erforderlich.
ushing Spee inste7ung nic ? orderic — - einschaltet. Das INP-Ausgangssignal schaltet
O | Positioning Force | M Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs © | Trigger LV sich ein, wenn die erzeugte Kraft den Wert
(keine spezifische Anderung erforderlich) ibersteigt. Der Schwellenwert darf max. dem
; ; : Wert der Schubkraft entsprechen.
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal =g -
O | Area1, Area 2 (Bereich) einschaltet. Sghubgeschwmdlgke!t |mlSchubbletr|eb.
Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal eingestellt, kann es, aufgrund von Stosskraften
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in O | Pushing Speed verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das 9op Beschadigung des elektrischen Antriebs und des
O | In- Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Adern des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese Werte
Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) dementsprechend niedriger ein. Siehe Betriebsanleitung
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals fiir die Verwendung des elektrischen Antriebs.
vor: ﬁlbscgl_uscsj desVBetrlebs erforderlich Ist, O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
erhohen Sie den Wert. 9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt der
Verfahrweg diese Einstellung, kommt es auch
© | In - Position ohne Schub zum Stopp. Wird der Verfahrweg
lberschritten, schaltet sich das INP-
Ausgangssignal nicht ein.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

{Modellauswahl

Signal-Timing
— -
Zuriick zur Ausgangsposition
Spannungsversorgun 24V
9 oing__| oV
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ':\‘
*ESTOP 1 ‘.‘
Geschwindigkeit :: + 0 mm/s
zuriick zur Ausgangsposition E \‘
4

i Lesen der i
Positionierbetrieb jStep:No. |
ON
_ NG blied | OFF
Eingang 15ms i Ausgabe der |
DRIVE odermehrf o] :_SI%EZNP_' ______ j :
d15msh H
oder mefiricz
out i oN
OFF
Ausgang BUSY
INP
Geschwindigkeit i 0 mm/s
Positionierbetrieb | 1

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Schrittdaten |

i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

* ,OUT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE" von ON auf OFF andert.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich
L,DRIVE" oder ,RESET" auf ON oder
,*ESTOP” geht auf OFF, alle ,OUT"-Ausgénge sind OFF.)

HOLD
Eingang HOLD | I
Ausgang BUSY
Geschwindigkeit

HOLD-wéhrend des Betriebs

OFF

0 mm/s

+ Wenn sich der Antrieb wahrend des Positionierbetriebs im Positionierbereich befindet,

stoppt er nicht einmal dann, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

O

SVC

({]{o]
<
00O
L L
|
@
o
11]
.|
-
o
(&]
Ll
-l
{Lesender | —
Vorschubbetrieb jStepNo. ____J <
ON a8
) IN él ________________ - OFF 8
Eingang P i Ausgabe der ! -
DRIVE et o] iStepNo. i
d15msh £ —
oder mehriz
! ON
ouT i
F/ OFF
w
Ausgang | BUSY h
-l
INP A 5
" °
= €
P [<J —
i e —
o [0
S 3
Geschwindigkeit m—— F——0mm/s |Q
Schubbetrieb / 1 m
__________________________________________________ ! S TR
EUbersteigt die aktuelle Schubkraft den ,Schwellenwert" (Trigger i wl
E LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. i |
e N——
[
__________________________ (]
Reset i Zurlicksetzen des Alarms ! 8
) | ON =
Eingang | RESET I OFF
(O]
ouT 1 ON LL
—_ i OFF w
Ausgang 0
+*ALARM ' i ON -
.......... - OFF =
i Alarm aus ; i | § 2
! Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von £%
1 OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. | 82
1 H o- &
+ «ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
74
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor
LE-CP-[1]-[ ]

Kabellédnge (L) [m]
1,5

3

5

g
10"
15"
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)
Standard-Kabel

O I > w|v|w| =

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Controller

-Seite

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]
1,5

3

5

o
10"
15*
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

-B-[ |

O W >l iw =

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)
Standard-Kabel

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE

75

Belegung ) ) Stecker C (14,2)
-E?I 5 Antriebsseite g S Belegung
(13,5)56 :[ — = — T AT || B1
B &...o
1] | to A6 B6
15 l'll_ih 16 Stecker A ¥.ﬂ£l Z
10) (30,7) L Stecker D (11) (14,7)
8B .
LE-CP-ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(+ Fertigung auf Bestellung) Controller side
Belegung . Stecker C (14,2)
1 %‘ 2 Antriebsseite 2 F
El=s Y] = Belegung
56 — = AT B1
N i |
= L\ 3 Bs
o
Stecker A §
30,7) | — & L
Schaltkreis BRIy e Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bel
__Abschirmung ___ IFEriEE Stecker b
Vcce B-4 % n 7 braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ¢ 1 \ 1 T t _schwarz 13
A e S ENID O 0 0 G .
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B6 1 - n — i orange 9
B A-6 7 7 schwarz 8
B ittt N — 3
1 -
LE-CP-g/KabeIIange: 1,5m,3m,5m
Antriebsseite
Belegung SteckerA & Belegung
=2 [ = —h-B1
= g [ 7 T T
h=s L ___I £ -B6
ST I s
~
(30,7) \SteckerB L  SteckerD o

(10)
LE-CP-gg/Kabellénge: 8m,10m,15m,20 m
( Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite
—

Antriebsseite & ©
— )
Belgung Stecker A & § Stecker C (142 Belegung
12 < T 1 ‘ §A1 e B1
= = 7 S ~ Ae-: i B
N RS Al B1
o J ) [ >
= ---%[B = | = A3 B3
ecker o]
EN N D——-1 L StckerD an  (147)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
__Abschirmung ___ IFEiEE Stecker b
Vce B-4 % 7 braun 12
Masse-Aﬁscthss A-4 ¢ ll \ 1 T t __schwarz 13
A e D EED @ @ @ G S B T :
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B6 1 - n — i orange 9
B A-6 o T T = < schwarz 8
,,,,,, — 3
Schaltkreis gfelgggpg
Bremse () | B1 4 (X} 4
Bremse (-) A-1 1 ! schwarz 5
e T e OOt :
Sensor (=) Anm.) A-3 1 blau 2

O
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Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Schrittmotor (Servo) Serie LE CP 6
Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/Schrittmotor Serie LE CA6

Antriebskabel fiir Servomotor

Controller-Seite

LE-CA- LE-CA-O —_—
Antriebsseite Stecker C (14,2) g Belegung
= Belegun hat
Kabellinge (L) [m] ] g 92 o 287) Stecker A - 1 (16,6)
; 1,5 3 4 © § 321
3 il 4t
5 s = | I \ 140
0 | \ pi \ ;o
8 8* u 4A- T T
- ~
A 10° g AB
B 15 S (14,7)
P (30,7) L
C 20 (10)
- Stecker B Stecker D
= Fertigung auf Bestellung I
. Belegung Belegung
Schaltkreis | oo Y Farbe Stecker C
U 1 rot 1
Vv 2 weil3 2
w 3 schwarz 3
. Belegun: Belegun:
Schaltkreis StecEer g Abschirmung Farbe Stecl?er g
Vce B-1 ¢ o~ ~— i t braun 12
Masse-Anschluss A-1 w schwarz 13
A B2 | { { t rot 7
A e :DOOOC: Sohworz 6
— 1 | | Y
B 83 D O.0.O GHEREEN s b- 2
B A-3 % T T T T t  schwarz 8
— \ \
Zz B-4 1 v T d gelb 11
Z A-4 7 T < ~; t  schwarz 10
Anschluss der Abscihiirin;uinig* — 3
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor
LE-CA- -B LE-CA-(1-B
Antriebsseite Controller-Seite
e g Belegung
Kabelldnge (L) [m
ge (L) [m] _, -807) Stecker A1 5 {166)
1 1,5 Q @37 |/ steckerpz S| = Stecker C (142 o
3 3 Belegung = ecker SES) )
7 i 4
5 5 1 2 oot | Iré
g 3 4 < ‘
8 & S [0 |
A 10" ’ a _
c 20° PP < AB
16 I
* Fertigung auf Bestellun Q
gung 9 (10) (30,7) = L (4.7
. Stecker B Stecker D
mit Bremse und Sensor e _—
. Belegung Belegung
Schaltkreis | o° I8 Farbe Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weil3 2
W 3 schwarz 3
. Belegun Belegun:
Schaltkreis Ste okger A% ___Abschirmung Farbe Stecls(;er g
Vce B-1 ¢ — — ' braun 12
Masse-Anschluss A-1 w schwarz 13
A B2 1 1 1 t rot 7
A e :DOOOC: schwarz 6
E BS ¢ OO e :
Z B4 1 - - —geb 11
Z = \\ ! \\ ! ge
Z A-4 VA v schwarz 10
,,,,,, 4 — 3
: Belegung Anschluss der Abschirmun
Schaltkreis Stecker B 9
RIS B0 & ¢ Gu— T :
Bremse (-) A1 9 t _schwarz 5
Senso () B T OO ‘
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE | Sensor (-) A"™.) A3 1 t _ schwarz 2

76

{Modellauswahl

}[ LEFS ﬁ

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

}[ LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

F



Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5-

Kabelldnge (L) [m]

1 1,5
3 3
5 5

* LeitergroBe: AWG28

Controller-Seite SPS-Seite
= Belegung
> Al Bl AT
8 :
A A13
S | - i
(44| L B13 B13 A13
Belegung | Farbe [Markierung|Markierungsfarbe Belegung | Farbe |Markierung|Markierungsfarbe
A1 hellbraun | ® schwarz B1 gelb W W rot
A2 hellbraun | ® rot B2 heligrin | @ = schwarz
A3 gelb | W schwarz B3 hellgrin | @ W rot
A4 gelb | W rot B4 grau |EmH schwarz
A5 hellgrin | ® schwarz B5 grau | ®m rot
A6 hellgrin | ® rot B6 wei3 HHE schwarz
A7 grau | schwarz B7 wei3 |EBE rot
A8 grau | ®m rot B8 hellbraun | @ B B | schwarz
A9 wei3 | ® schwarz B9 hellbraun | @ W W rot
A10 wei3 | ® rot B10 gelb | W W W | schwarz
A11 | hellbraun | @ W schwarz B11 gelb |WmE N rot
A12 | hellbraun | @ B rot B12 hellgrin | @ W B | schwarz
A13 gelb W m schwarz B13 | hellgrin | @ m ® rot
— Abschirmung

Zubehor: Storschutzfilter-Set fiir Servomotor und LECPA mit Schrittmotor

LEC—NFA

Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(33,5)

42,2

+ Siehe Betriebsanleitung der Serie LECA® fur Informationen zur Installation.

77
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Serie LE C (Kompatibel mit Windows®XP, Windows®7 )

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

Bestellschliissel

(D Controller-Einstellsoftware L EC - W2

(2) Kommunikationskabel

(A-mini B type)

Controller-SoftwareI

(In Englisch und Japanisch erhdltlich.)

(3) USB-Kabel :
----- E-m-—me - e
E === Inhalt

4

(" = S

Kompatible Controller/Endstufen

PC (D Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel

(3 USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Serie LECP6/serie LECA6

Impulseingang-Ausfiihrung

Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s Windows®XP (32-bit),

IBM PC/AT-kompatibler Computer

Windows®7 (32-bit und 64-bit).

Kommunikationsschnittstelle USB 1,1 oder USB 2,0-Anschliisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

* Windows® und Windows®7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.
= FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version sieche SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

M Eazy Mode [F1==)
Filelf) Edit Comm Setting
= Tast HIMORIG | Step
o - =] e oo | enail
Step Mo Pasition Spend Foecn
Ho. O 050 mm o mmfs 30 % Gt Poa
Step Data

He. | Move ¥ Spee Position i‘ushln‘f I"ushlnlSn In pos
nnfa L0} .

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

L]

L] 1.00
0 1.00
L] 1.00
L] 1.00
.00

0 1.00
L] 1.00
0 1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo
l- e

Ready 100.00 ~- 300.00

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. konnen eingestellt und angezeigt werden.

@® Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.

® Kann fir JOG und gleichmé&Biges Verfahren
verwendet werden.

Beispiel einer Oberflache im ,,Normal Mode"

[ 85 TCantratier - Eitap Data] 81

= o Mrwal

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@® Uberwachung von Signalen und Status
@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichméaBiges Verfahren, zuriick zum Ausgangspunkt,

Testbetrieb und Test der Ausgange kdnnen durchgeflhrt werden.

SVC

N
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” LEFS 1‘ [M“’e"auswaﬂ

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

N LEFS }‘

AC-Servomotor

LEFB

’[

LEFG ‘ LECSO

l

rodukispezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LEC

Teaching Box/LEC-T1

Bestellschliissel

C € M

Freigabetaste
(Option) \
(

\ Stopptaste

BN

LEC-T1-3

Teaching Boxl l Freigabetaste
— ohne
Kabellénge [m] S mit Freigabetaste
El 3 ‘ + Verriegelungsschalter fir Handbetrieb
und Testfunktion
Anzeige ¢
J Japanisch * Stopptaste
E Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet

* Die Anzeigesprache kann auf Englisch oder Japanisch geéndert werden.

Technische Daten

Standardfunktionen

e Stopptaste

Option

Position Beschreibung
Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Kabelldnge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

¢ Freigabetaste

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (IP64 (auBer Kabel)

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb geprft..
[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step Data ¢ Einstellung der Schrittdaten il Baten)
Daten Step No.
JOG * JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition JOG Vers. 1 _ )
ot < 1-Schritt-Betrieh Test \P/(ésrlélog }Sﬁschwmdlgkelt, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung
* Zurtick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzégerung,
« Anzeige von Achse und Schrittdaten-NT. TB-Setting Bewegung MOD, Trigger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskraft,
Monitor o Anzeige von zwei aus Position, Geschwindigkeit, Bereich1, Bereich 2, In position
Kraft gewahliten Elementen. Monitor
Alarm o Anz"eige aktiver Alarm Anzeige Step No.
* Zurlicksetzen des Alarms Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
* Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.#%) (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
¢ Einstellen der Anzeigesprache
TB-Settin (Vers. 2.:%) = it
¢ * Einstellung des Modus Einfach/Normal 1 zurlck Zur Ausgangsposition
* Einstellung der Schrittdaten und Auswahl JOG-Betrieb
der Elemente auf dem ,Easy Mode"-Monitor
Test
1-Schritt-Betrieb
Alarm
— Anzeige aktiver Alarm
Zurucksetzen des Alarms
TB-Setting
wieder verbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.:x)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
79
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Teaching Box Serie LEC

5
=
S
o
=
Normal Mode (
Aufbau der Meniipunkte 0
Funktion Details Menii Schrittdaten- L
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No. jg: E
: Parameter Bewegungs-Modus £
Parameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit £
<
o S
« JOG-Betrieb/Konstante-Rate-Bewegung Test Position D
- o ALM Beschleunigung S
¢ zurlick zur Ausgangsposition Fil Verzégerun S
« Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten e gerung g
i ; ! TB-Setting Schubkraft s
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) - zlm
* erzwungener Ausgang |Reconnect | Trigger LV Sl
. Schubgeschwindigkeit
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft 17]
Klemmenausgabe Area 1. 2 -
* Antriebsuberwachung In-Position
* Ausgangssignal-Uberwachung Parameter Grundeinstellungen | L
Monitor  Eingangssignal-Uberwachung L Basic ©©
* Ausgangsklemmen-Uberwachung ORIG ORIG-Einstellung | <0
¢ Eingangsklemmen-Uberwachung (318)
] ] Monitor DRV-Monitor (TTIT]
ALM . Aktwg Alarmanzeige (Alar.m-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit, T
¢ Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Ausaanassignale Kraft
— . gang . g Step no.
« Daten speichern ilngangsskllgnale Letzte Step no.. o
Schrittdaten und Parameter des usgangskiemme : : 1
i Monitor-Ausgangssignal
Controllers, der fir die Eingangklemme _{ gangssig | 8
Kommunikation verwendet wird, Test _{ Monitor.Eingangssigna' | |
speichern (vier Dateien kénnen JOG/Verfahren
gespeichert werden, wobei ein L S uriick zu ORIG —{ Monitor-Ausgangsklemmen |
File Schrittdaten- und Parametersatz als| Testbetrieb —— -
eine Datei gespeichert wird). A _{ Monitor-Eingangsklemmen | o
 Laden in Controller eérzwungener Ausgang O
Ladt die in der Teaching Box ALM Status I'_IIJ
gespeicherten Daten in dem Controller, — aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
der fiir die Kommunikation verwendet wird. Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset —
* Gespeicherte Daten I6schen. = <
¢ Dateischutz (Vers. 2.#%) File ALM Log o
] Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme S)
* Anzeigeeinstellung Laden in Controller I'_IIJ
Easy Mode / Normal Mode Datei I6schen
« Spracheneinstellung Dateischutz (Vers. 2.++) ——
(Japanisch/Englisch) B-Setting
TB-Setting ¢ Einstellung der Hintergrundbeleuchtung
¢ Einstellung des LCD-Kontrasts Easy Mode / Normal Mode (/)]
» Signalton-Einstellung Sprache L
* max. Verbindungsachse || Eg\éerKgrundbeleuchtung IiIJ
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Sign:alltc'o)':téaSt 5
9]
Anzahl max. Antriebe €
Reconnect * Wiederverbinden der Achse Passwort o
—
Distance unit 3
Q
—{ Reconnect m
LL
Abmessungen w
- -l
4 102 /@
Nr. Beschreibung Funktion
1 LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung) T
2 | Ring Schlusselring zum Befestigen der Teaching Box (/)]
Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt o
3 | Stoppschalter durch Drehen nach rechts. I'_IlJ
4 | Stopptastenschutz Schutz flr den Stoppschalter —
. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der o
5 FOTEItSiJS:;‘-‘ taste Jog-Testfunktion. I'ulj
P Andere Funktionen, wie z. B. Datenénderung, werden nicht abgedeckt. |
Tastschalter Tasten fir Eingabe
Kabel Lange: 3 Meter é g
Stecker Stecker, zum AnschluB an die LEC-Controller (Stecker CN4). é‘%
£3

SVC

O
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GW-Einheit

Serie LEC-

Bestellschliissel

/A Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erflllung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der
elektrische Antrieb der Serie LE mit
dem Controller der Serie LEC
kombiniert wurde. Die EMV ist von
der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Gerédte und
Verdrahtung abhangig. Aus diesem
Grund kann die Erfillung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in
Kundensystemen integriert sind.
Daher muss der Kunde die
Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberpriifen.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitét
gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Controller mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

RS LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle @

M.|12

MJ2 CC-Link Ver. 2,0

DN1 DeviceNet ™ Montage
PR1 PROFIBUS DP — |Schraubenmontage
EN1 EtherNet/IP ™ D Anm.) | DIN-Schienenmontage

B LEC-

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen.

CG

1]-|L

Abzweiganschluss

LEC-CGD .
AbzweiganscthBI b.

Kabeltyp o—‘ l
1 | Kommunikationskabel Kabelldnge
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0,3m
L 0,5m
1 im

LEC-CGR

@

" 0
= '

g

| =

~

\ A
J
&

Kommunikationskabel **

o

' /_\\
—

Kabel zwischen
Verzweigungen

[Modellauswahl

}[ LEFS ﬁ

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

Position LEC-GMJ2[] LEC-GDN1CJ LEC-GPR1O LEC-GEN1O
verwendbares | Feldbus CC-Link DeviceNet ™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm-1) Vers. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9,6 k/19,2 k/45,45 k/
» Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] 156 /Ig?\f/i cl)(/ I%/I 5M 125 k/250 k/500 k 93,75 k/187,5 k/500 k/ 10 M/100 M
1,5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei Anm-2) — EDS GSD-Datei EDS
technische Daten 4 Stationen | Eingabe 896 Punkte
Kommunikation /0-Belegungsbereich belegt 108 Worter Eingabe 200 bytes Eingabe 57 Worter Eingabe 256 bytes
(8x- Ausgabe 896 Punkie|  Ausgabe 200 bytes Ausgabe 57 Worter Ausgabe 256 bytes
Einstellung)| 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V]A™ 6 — 11 bis 25 VDC — —
fiir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —
technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehor) Stecker (Zubehor) D-Sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V]Anm-6) 24 VDC £10 %
Leistungsaufnahme | nicht an Teaching Box angeschlossen 200
[mA] an Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC, 1A

verwendbare Controller

Serie LECP6 / LECA6

Technische Daten Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A™-3)

115,2 k/230,4 k

Controller

max. Zah! der Controllr,die angeschlossen werden kdnnen 4

12 |

8 Anm. 5) 5

| 12

Zubehor

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsanschluss

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

200 (Schraubenmontage), 220 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.

Anm. 2)
Anm. 3)
Anm. 4)

Sie kdnnen alle Dateien auf der SMC-Webseite downloaden: http://www.smc.eu
Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115,2 kbps ein.
Die Kommunikations-Ansprechzeit fiir einen Controller betragt ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie flr die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Bei Schrittdaten-Eingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

ZSNC

82

LEC-G

1‘ LECPA ‘ LECP1

}[ LEFS

AC-Servomotor

LEFB

LEFG ‘ LECSO ‘ [

Produkispezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LEC-G

Richtlinien fir Kommunikations-Antwortzeit

Die Reaktionszeit zwischen Gateway-Einheit und Controller hangt von der Anzahl der an der Gateway-Einheit angeschlossenen Controller ab.
Siehe unten stehendes Diagramm als Richtwert fir Reaktionszeiten.

400
350 '/"'
Tg 300
= 250 ,,/‘
o /
& 200 <
8 r
& 150
2
< 100 /,,/
A
500/
0
1 2 4 7 1 11 12
Angahl der anzchliegbaren Con8trolle?(Einh(E)3it)  Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen Gateway-Einheit und Controllern.
Die Verzégerungszeit des Feldbusnetzwerkes ist nicht berlicksichtigt.
Abmessungen
-
Schraubenmontage (LEC-GLILIL)
anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0 anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™
(85) @45 (35) (85) 24,5 (35)
82 fiir Gehéusemontage 31 82 fiir Geh&usemontage 31
1 1
L~
(oY} [aV)
Ela @ e @
| 182 HF | 182
[ 4,5 i 4,5
fur Gehausemontage fur Geh&usemontage
anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™
(87.9) (35) 85 (35)
82 045 g 82 A N—Y
g fir Gehausemontage 1 fiir Gehausemontage
=0
|
] o oo
8 L1
= elal H[E = el |[#=l =
I Sl EEN ¢ M F 4
= #L0 B
()
H
! o
1
7

18,2 S| 18,2
4,5 4,5
fir Gehausemontage fiir Geh&dusemontage

HM Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Abmessungen

Gateway-Einheit Serie LE C'G

DIN-Schienenmontage (LEC-GCIJID)
anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

(85) (35)
82 31
1
e
— !
0| o]
cC|
Q.2
c| <
O
3|2
I\ 4
i < ZI5
© 0| o)
|
% =
[l [
R 2 3Rl 5
v S|l ~|© —
H 0 o -
) o =
H o @
and Elo
o 3
> o
2|8
[ o0
£| 5
5|2
|
1 o 12
™|
21N
— 4
(95) & )

# montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85)

82

=

64,2

T

1

(95) °

e

* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

170
152,2

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (geschlossene Verriegelung DIN-Schiene)

161

{Modellauswahl

\

” LEFS }

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

(87,9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
3|3 o
5[ 5 i
el 5 3
[S3 Y] | Y%
N QL L=
© < z % H Zla
© a| % =
55 | =R =
= B g &R o b, 2 8Rla
i EIRSANES i S|E|-|w
= - -
22 2|2 (7
3| 2 52 L
> % > 8 Ll
S 5| g
s ik
2 "\‘ - €
3| e S —
— 2 — S T
! »
(98) x:3? iz :
(95) g
* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm) [a1]
L
Ll
-l
DIN-Schiene L L
AXT100-DR- 7.5 12,5 (Steigung) __ | 5,25 0
(7]
# FUr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ] (&)
Siehe obige Abmessungen fir Montageabmessungen. 88 - -6 -6 € IiIJ
5 | =
1,25 o
L-Abmessung [mm)] L
Nr. 1 2 3 4 5, 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 H
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
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 Bil 32 33 34 B85 36 37 38 39 40 % g
L 273 | 2855 | 298 | 310,5| 323 | 3355 | 348 |360,5| 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5 | 473 | 4855 | 498 | 510,5 §§
£e
23
B Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
84
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Programmierfreier Controller

C€ N

Serie LECP1

Bestellschliissel
LECP1|P|1] |-I[LEFS16A-400
Controller-—f l . I_l Bestell-Nr. Antrieb
Option — - ,
kompatibler Motor — Schraubenmontage (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)

[ P [ Schrittmotor (Servo/24 VDC) ] D Anm.) | DIN-Schienenmontage

Beispiel: Geben Sie "LEFS16A-400" fur

LEFS16A-400B-R17N1 ein.

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Zahl der Schrittdaten (Positionen) Bitte getrennt bestellen.

[ 1 [ 14 (programmierfrei) | ¢ 1/0-Kabellinge [m]
—_ ohne Kabel
Parallel-lI/O-Ausfiihrunge 1 1,5
N NPN 3 3
P PNP 5 5

* Wenn bei Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung
mit Controller (-01NC/-001P0) gewéhlt wird, muss
dieser Controller nicht bestellt werden.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem Controller
der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer
Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde
die Erflllung der EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberprifen.
[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

Der Controller wird als einzelne Einheit
verkauft, nachdem der entsprechende
kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-
Antriebs-Kombination kompatibel ist.

« Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung
dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer
Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten (Standard)

Position LECP1

kompatibler Motor Schrittmotor

Spannungsversorgung A1)

Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm.2)
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

Paralleleingang

6 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

6 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)

Haltepunkte

14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)

Speicher

EEPROM

LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils

7-Segment-LED Anm.3) 1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (,10" bis 15" in Dezimalzahlen werden als ,A" bis ,,F" angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme flr Zwangsverriegelung Anm-4)

Kabelldnge [m] I/O-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20

Kihlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

130 (Schraubenmontage), 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.

Anm. 3) ,10" bis 15" in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

Dezimalanzeige
Hexadezimalanzeige A

A bl clldEF
10 11 12 13 14 15

b c d E F

Anm. 4) Gilt fir Motorbremse.
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

E
=
S
=2
-
Controller-Details —(—
Nr. | Anzeige Beschreibung Details (/)]
@ PWR Spannungsversorgungs-| Spannungsversorgung ON/Servo ON : leuchtet griin 5 h
/@ LED Spannungsversorgung ON/Servo OFF: griin blinkend ‘g |
o) ALM Alarm-LED mit Alarm : leuchtet rot E
Parametereinstellung - blinkt rot é
. Anderung und Schutz des Modus-Schalters E
® ® - Abdeckung (nach Andern des Schalters Abdeckung schlieBen) 'g
/@ @ . FG Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des s m
Controllers mit der Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungskabel an.) ™
® — Modus-Schalter | Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um. E
® — 7-Segment-LED | Stopp-Position, der per (8) eingestelite Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wahlen.
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen. | —
© MANUAL manuelle Vorwartstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren. ©0w©
/<D manuelle Riickwértstaste | Im Handbetrieb rlickwérts verfahren und Tippbetrieb durchfihren. <<
/@ an SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar. 88
12 Rickwértsgeschwindigkeits-Schatter | 16 Rickwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar. e
3 (E] ACCEL Vorwértsbeschleunigungs-Schatter | 16 Vorwarts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
Rilckwartsbeschleunigungs-Schalter | 16 RUckwarts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar. 0]
B CN1 Spannungsversorgungsanschiuss | Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen. 1
B CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlie3en. O
17]
/@ a» CN3 Encoder-Stecker | Den Encoderstecker anschlieBen. -
CN4 I/O-Stecker Das |/0O-Kabel anschlieBen.
-~
o
(&)
w
-l
<
Montageanweisung o
- _— o
Controller-Montage siehe unten. "_',J
1. Befestigungsschraube (LECP1-J) 2. Erdung —
(Installation mit zwei M4-Schrauben) Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
Erdungskabel unten dargestellt fest. »
. - < M4-Schraube LL
Einbaulage :> - \g . w
L Kabel mit Quetschkabelschuh |
! .
! \ gezahnte Sicherungsscheibe %
! @/ £
5 1o
| (%)
:
B @
N i
I : ﬂ
“Embautage o1 |
Einbaulage !
- Controller
Anm.) Wenn bei der Serie LE GroéBe 25 oder mehr verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen. L
[
A\ Achtung 7]
® M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen. 8
Stellen Sie die Erdung sicher, um die Gerduschtoleranz zu gewéhrleisten. _|
e Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positions-
schalters (8 und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs- (LE
Schalters @) auf (9. L_|IJ
GroBe
Endbreite L: 2,0 bis 2,4 [mm] =2
Endstarke W: 0,5 bis 0,6 [mm] 2e
wl- £z
( vergréBerte Ansicht des % E
\ Schraubendreher-Endes 7

SVC

O
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Serie LECP1

Abmessungen

Schraubenmontage (LECCI101-[0)

CN4-E/A-Stecker

CN83 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

38
85 36,2
1,2 © 181 | @45
< Gehausemontage
L
2 3| g
-
—T —— 7
4,5
Gehausemontage
DIN-Schienenmontage (LECI10J0D-)
38
85 11,5 36,2
St
fte
N ©
S o &
| ©
gl @
| | Al z
l z| 8
. ol B -
| 3 2
- o 3
- E %
Iz [} 2 ol
8 5 7|l
5| =
Q
o =
N
g &
o
N~
o
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

E
=
3
=2
. -
Verdrahtungsbeispiel 1 ——
-
K = Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Anschlusskabel (LEC-CK1-1).
’ Spannungsversorgungsanscmuss' CN1 = Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) liegt dem Controller bei. (LE
CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECP1 Spannungsversorgungskabel fiir LECP1 (LEC-CK1-1) g 'i,J
Anschusshezechnung | Kaberfarbe Funktion Details %
i — - <
oV | bjay | 96Meinsame | M 24V-Kiemme/GC 24V-Klemme/BK E% ] i —— @ sl
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-). =~
]

M 24V | weiB Motor-Spannungs- Motor-Spannungsversorgung g
versorgung (+) (+), zum Controller gefiihrt S m
Steuerungs-Spannungs- | Controller-Spannungsversorgung & |k

C 24V |braun p W
versorgung (+) (+), zum Controller gefiihrt -

BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse
- - I S
Verdrahtungsbeispiel 2
_— ) 2 E
_1/0)- B = Wenn Sie eine SPS o. A. an den C4 parallelen 1/0-Anschluss anschlieen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CK4-[J).
’ Parallel-l/O-Anschluss: CN4 ‘ # Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. 88
ENPN HPNP e
24 VDC 24 VDC
CN4 fur 1/O-Signal CN4 fiir /O-Signal %)
COM+ | 1 1 COM-+ 1 {— T
COM- | 2 com- | 2 8
outo | 3 |Last—¢ outo | 3 (Last] -~
outt | 4 (—{Lasi}—¢ ouT1 4 —Llast]
ouT2 5 Last—¢ ouT?2 5 _@ -
ours | 6 r—Lasi— ouTs | 6 [Last} 2
BUSY | 7 [—lail—p BUSY | 7 [{Lasi} B
ALARM 8 Last ALARM P _@ |
INO 9 — ——¢ INO 9 _/_‘
INT 0= —1 IN1 10 — —1 <
IN2 nr— o
IN2 11 —/—‘
IN3 12— —1 (&)
IN3 12 — L
RESET 13 */—4 -
RESET 13 —/—‘
Eingangssignal Ausgangssignal —
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind. »n
COM- Anschluss 0 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.) (TH
« Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 Beispiel - (Betrieb fiir Position Nr. 3 abgeschlossen) I-_IIJ
* Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT2 OUT1 ouTo 5
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fiir Position Nr. 5) OFF OFF ON ON ‘g
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist % —
OFF ON OFF ON *ALARM Anm) [ Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF 4
Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.) <
Wahrend des Betriebs: Verzdgerungsstopp von der Position, bei 11}
RESET der ein Signal eingegeben wird (Servo ON L
wird aufrechterhalten) IiIJ
Bei aktivem Alarm: Zurlicksetzen des Alarms
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzdgerungsstopp, Servo OFF)
I S
Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON Ausgangssignal [OUTO - OUT3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON O
Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl OouT3 ouT2 OuT1 ouTo (/)]
1 O ¢} @) [] 1 @) @) @) [] (&)
2 O O [] O 2 O O [ o 1T
3 @) @) [] [] 3 @) o [] [) -l
4 O [] O O 4 O [] O O —
5 @) [] O [] 5 @) [] ¢} [] (O]
6 O [] [] O 6 O [] [ o L
7 @) [] [] [] 7 @) [] [] [ ] Ll
8 0 O O O 8 0 O O O -l
9 [] O O [] 9 [] O O []
10(A) [ @) [] O 10(A) [] @) [] o 28
11(B) [ O [] [] 11(B) [] O [] [] 2=
12 (C) ® ® O O 12 (C) ® ® O O 22
13 (D) ® ® O ® 13 (D) ® ® O ® =i
14(E) L (] (] ] 14(E) 0 ® 0 O £35
zurfick zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ) [ ] auriick zur Ausgangsposition [ ) [ ) [ ] [ ]
88
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Serie LECP1

Signal-Timing
— -
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
_____________ 24V
Spannungsversorgung 1INO-3 all ONE oV
. ON
Eingang INO-3 OFF
BUSY ON
OFF
Ausgang | OUTO-3
*ALARM
Bremse ,",’I entriegelt
—"'—I halten
Geschwindigkeit,/, 0 mm/s
EPON nach der Controller-Systeminitialisierung i Ausgangsposttion

= "+ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

{ Die Ausgangssignale OUTO-3 sind ON i selben Status wie die |

E Eingangssignale INO-3, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. |

Spannungsversorgung 24V
oV
) ON
Eingang INO-3 I/ /‘] OFF
% —
ouTO-3 A/ 1 SEF
Ausgang Y w
n
BUSY i :
— - "I
1 11
—— entriegelt
Bremse I
1 ," ! halten
HIHE
.
v/ \'/ |
Geschwindigkeit : 0 mm/s
Positionierbetrieb :' !
—i
""" 1

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/////\ OFF
Eingang i 4
RESET I 1
/ \, ON
OuTO-3 ! .
= = OFF
Ausgang \4 1
BUSY :
] L
Bremse ' entriegelt
H halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.

89
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(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung 24V
oVv
ON
INO-3 v/////\ OFF
Eingang b 4
STOPP ':'\‘ ,," I I
v
! AU ON
OuTO-3 / VO
=t — OFF
\4 Vo)
Ausgang | BUSY i
L
*ALARM I i '
Bremse I entriegelt
halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.
(5) Zuriicksetzen des Alarms
i Alarm-Reset |
ON
Ei RESET
ingang S I I OFF
] ]— ON
A *ALARM
bl I S— OFF

= "«xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.



Zubehor: Antriebskabel

Programless Controller Serie LECP1

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabellédnge (L) [m]
1,5
3
5
g
10"
15"
20"

x Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)
S Standard-Kabel

-]

O I > w|v|w| =

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Belegung

2

(10)

Antriebsseite

N

(30,7)

@]
3

Controller-Seite

(14,2)

Stecker C

Stecker A

LE-CP-§2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(= Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14,2)
== i i B2 o
1 = 2 Antriebsseite S Y Belegung
ST 6~ - 3 =
- == ‘ . ‘ A1l - B1
@y ST e I
L ] . A6 B6
™ 2 ||
Stecker A Q = (14,7)
(30,7) | ———— 8 L Stecker D (11)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 griin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
__Abschirmung ___ IFEriEE Steclger [g)
Vce B-4 1% 7 7 i braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ¢ 1 \ 1 t __schwarz 13
2 BY T OO i z
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B6 1 - n - i orange 9
B A-6 o T T = 7 schwarz 8
NL o — 3

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]
1,5
3
5
o
10"
15*
20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

O W >l iw =

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ¢

_B_I___| LE-C

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

S Standard-Kabel

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE

P-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Antriebsseite

Controller-Seite

|

—Sr 1T Belegung
-'El @ 4
s v T

(14,7)

B6

Belegung Stecker A &) Stecker C (14,2) Belegung
£ ~ 1 = —~ A1fF Bt
1= S 4 ra— g I [[
(13,5) 5T=6 = L___i — A6t y-B6
¥ I - ] 5 o1
1516~ | 5 A2 %
() (go7) pteckerB_ g L SteckerD (11) (14,7)
8B =
LE-CP-xc/Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
% .
(* Fertigung auf B_este_llung) Controller-Seite
Antriebsseite 5@ EE——
Belegung Stecker A € 8 Stecker C (142) Belegung
1 _Ni 2 < FA1 mu B1
[ ~N z |
:i A6 B6
S Al B1
ot | R (]
= < L 1= AT
Stecker B
BN |—— & (1) (14,7)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bell
__Abschirmung ___ IFEiEE Stecker b
Vce B-4 % n 7 > i braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ¢ 1 \ 1 t __schwarz 13
A e OO0 e ;
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B-6 1 v n - t _ orange 9
B A-6 o T T = < schwarz 8
,,,,,, — 3
. Belegun
Schaltkreis StecEer g
Proma? .+ e D O 0 O GRS .
Bremse (-) A-1 1 ! schwarz 5
Semsor () e L B8 T OO b .
Sensor (=) Anm.) A-3 1 blau 2
90
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{Modellauswahl

” LEFS }‘

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA Eeid

N LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

F



Serie LECP1

Optionen

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

S— — = ‘ — p O
% L] ( 0 — 2 [ba
4 & I T b O
8
(13,3) (35) (60) (105) |
(1500)
Anschlussbezeichnung | Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergroBe: AWG20
ov blau | gemeinsame Versorgung (-)
M 24V weil3 | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24V braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz|Bremse (+)
1/0-Kabel
LEC-CK4-
Kabelldnge (L) [m]
1 1,5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
= ‘ (g / @]:
% ~|
(1), (30) S N (10)]
= L)
Klemmen-Nr. | Isolierungsfarbe | Punkt-Markierung | Punki-Farbe Funktion * LeitergroBie: AWG26
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb u schwarz OouTOo
4 gelb u rot OUT1
5 hellgrin u schwarz ouT2
6 hellgrin u rot OouT3
7 grau u schwarz BUSY
8 grau u rot ALARM
9 weil3 u schwarz INO
10 weil3 u rot IN1
11 hellbraun LR schwarz IN2
12 hellbraun L rot IN3
13 gelb L schwarz RESET
14 gelb LR rot STOP

= Parallel-I/O-Signal ist im automatischen Modus gliltig.
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Impulseingang-Ausfuhrung

Serie LECPA

Bestellschliissel

C€ N

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

() Die Erfillung der EMV-Richtlinie

wurde geprift, indem der elektri-
sche Antrieb der Serie LEF und der
Serie LECPA kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration
der Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung sonsti-
ger elektrischer Geréte und Ver-
drahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfilllung der EMV-
Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kunden-
systemen integriert sind. Daher
muss der Kunde die Erfillung der
EMV-Richtlinie fur das Gesamtsys-
tem bestehend aus allen Maschi-
nen und Anlagen Uberprtifen.

(2) Fir die Serie LECPA (Schrittmotor-

Endstufe) wurde die Erflillung der
EMV-Richtlinie mit der Installation
eines Storschutzfilter-Sets geprift
(LEC-NFA).
Siehe Seite 98 fiir weitere Informati-
onen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
Betriebsanleitung der LECPA-Serie
fiir Informationen zur Installation.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat

gefordert wird, sind elektrische

Antriebe und Endstufen mit einer

Spannungsversorgung  Klasse 2

UL1310 zu verwenden.

Technische Daten

LECPAP|1] |-

Endstufen-Ausfﬁhrungl

LEFS1IGB-1 00

———eEndstufenmontage

AN | Impulseingang-Ausfihrung (NPN
AP ImEuIseingang-AusthrungEPNP; — | Schraubenmontage
l D Anm,) | DIN-Schienenmontage
. Anm.)  DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
I/O-Kabellange [m] Bitte getrennt bestellen.
= o Bestell-Nr. Antri
# Impulseingang kann nur als Differenz- 1 1’*5 estell-Nr. Antriebé

signal verwendet werden. Mit offenem 3 3 (AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
Kollektor kénnen nur 1,5m-Kabel |5 5% Beispiel: Geben Sie "LEFS16B-100" fur
verwendet werden. LEFS16B-100B-R1AN1D.

= Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausflihrung mit Controller (-PACIN/-PAPLI) gewahlt wird,
muss dieser Controller nicht bestellt werden.
= FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0J) separat bestellen.

Die Endstufe wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem

der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Endstufen-Antriebs-

Kombination korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antrigbs-
Typenschilds mit der des Controller-Typenschilds ibereinstimmt.
Diese stimmt mit der Endstufe Gberein.

(2 Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt Cb : j

\_ ist (NPN oder PNP). )

* Siehe Bedienungsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Position

LECPA

kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung Anm. 1)

Spannung: 24 VDC +10 %
max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm-2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Entriegelung]

Paralleleingang

5 Eingange (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)

Parallelausgang

9 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)

Impulssignaleingang

max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)
Eingabemethode: 1-Impulsmodus (Impulseingang in eine Richtung), 2-Impulsmodus (Impulseingang in unterschiedliche Richtungen)

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)

serielle Kommunikation

RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (grin/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm-3)
x 1/0-Kabel: max. 1,5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal)
Kabellange [m] Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

120 (Schraubenmontage), 140 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung der muss ohne Strombegrenzung betrieben werden. In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fir weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
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Serie LECPA

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECPACC-0)  b) DIN-Schienenmontage (LECPACICID-[)

(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.
Erdungskabel \ErdungSkabel Erdungskabel
Einbaulagel::> V q1
P [ ——
@
@
L
@
o - ﬁ
N A
{} DIN-Schienen-Anbausatz
Haken Sie die Endstufe in die DIN-Schiene ein und driicken Sie
zur Verriegelung den Hebel des Abschnitts A in Pfeilrichtung.
Anm. ) Der Abstand zwischen den Endstufen sollte mindestens 10 mm betragen.
DIN-Schiene L
7,5 12,5 5,25
AXT100-DR- Tﬁ (Abstand)
p—
* Flr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ol o] PPN
Siehe Abmessungen auf Seite 94 fir Montageabmessungen. () ST S i i s s i "
1)
1,25

L-Abmessung - [mm]

Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 (855 | 98 |110,5| 123 | 1355 | 148 | 160,5| 173 | 1855 | 198 | 210,56 | 223 | 235,56 | 248 | 260,5

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

L 273 | 2855 | 298 | 310,5| 323 | 3355 | 348 |360,5| 373 | 3855 | 398 |410,5| 423 | 4355 | 448 | 460,5 | 473 | 4855 | 498 | 510,5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-2-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird.
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Abmessung_jen

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

a) Schraubenmontage (LECPAI-J)

66

Spannungsversorgungs-LED (griin)
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

35

@4,5
fur Gehdusemontage

s d; \ (fiir Schraubenmontage)

@ CN2 Motorstecker
N

\

/
Alarm LED (rot) |
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)
Il
CN5 1/0-Steck ]
-otecker /ﬁf
Yo} © D —
ol — o ||
B L
CN4 Schnittstelle | ows 4
CN3-Encoderstecker ] / L 2
| -
N
L l/v/ [
NG

CN1 Spannungsversorgungsstecker

b) DIN-Schienenmontage (LECPACICID-[)

76

P~
[

tar Gehéausemontage
(far Schraubenmontage)

)

35
109

148,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene
148,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene

Verdrahtungsbeispiel 1

142,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

142,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

J

=g !

[

oot
=]

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

# Stecker ist der LEC beiliegend

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MCO,5/5-ST-2,5)

Anschlussbezeichnung Funktion Details
ov gemeinsame Versorgung | M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
(-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefiihrt
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Controller-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefiihrt
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp
BK RLS Entriegelung (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

SVC

O
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{Modellauswahl

}[ LEFS ﬁ

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

W B\ LECP1

}[ LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

P

{



Serie LECPA

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-/O-Anschluss: CN5

LECPANCIC-CI (NPN)

CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fir E/A-Signal
nschlusshezeichnung | Funktion Pin-Nr. | -emmmemee- -
COM+ 24V 1 - {4
COM- oV 2 |
NP+ Impulssignal 3
NP— Impulss!gnal 4 Anm. 1)
PP+ Impulssignal 5
PP— Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT | Ausgang 12 {Last —
WAREA | Ausgang 13 {Last —
BUSY Ausgang 14 {Last —
SETON | Ausgang 15 {Last —
INP Ausgang 16 {Last —1
SVRE Ausgang 17 {Last —1
«ESTOPA™2|  Ausgang 18 {Last —
+ALARMA™ 2| Ausgang 19 {Last —
AREA | Ausgang 20 {Last —
Ose
FG 0,5-5

Anm. 1) Siehe "Verdrahtungsdetails Impulssignal” fiir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. Bei
Impulsrichtungssignal ist PP das Impulssignal und NP das Richtungssignal.
Anm. 2) Ausgang, wenn die Spannungsversorgung des Controllers ON ist. (N.C.)

Eingangssignal
Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
COM- Anschluss 0V fir das Eingangs-/Ausgangssignal
SETUP Befehl fir Riickkehr zur Ausgangsposition
RESET Zurlcksetzen des Alarms
SVON Befehl fir Servo ON
CLR Abweichungs-Reset
TL Befehl fir Vorschubbetrieb

Verdrahtungsdetails Impulssignal (PNP)

x Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CL5-0J).
= Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

LECPAPOC-C] (PNP)
CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fir E/A-Signal
Funktion | Pin-Nr. . ,
COM+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ Impulssignal 3
NP- Impulssignal 4 Anm. 1)
PP+ Impulssignal 5
PP- Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT Ausgang 12 {Last }
WAREA | Ausgang 13 {Last}
BUSY Ausgang 14 {Last}
SETON | Ausgang 15 {Last}
INP Ausgang 16 {Last }
SVRE Ausgang 17 {Last}
ESTOPA™2|  Ausgang 18 {Last]
<ALARM*™2|  Ausgang 19 {Last }
AREA Ausgang 20 {Last}
Ose
FG 0,5-5
Ausgangssignal
Bezeichnung Details
BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Ausgangsposition
INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition
SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist

+*ESTOP Anm.3)

keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp

+ALARM Am.3)

keine Ausgabe, bei Alarm

AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs
WAREA | Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA
TLOUT Ausgaben wéhrend des Vorschubbetriebs

Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.)

*Positioniereinheit mit Differenzialausgang

Positioniereinheit

Endstufe innen

¢ Postioniereinheit mit offenem Kollektorausgang
Spannungsversorgung Impulssignal

I
1t

Positioniereipheit

Endstufe innen

NP+
NP- ‘E“Q@ ]
120 Q
PP+
PP- ‘@“Q@ [
L] L 120 Q

95

] NP M Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten,
L = um der Impulssignalspannung zu entsprechen.
_ 1kQ J{: 40
/l\ Or—1 NE — Spannungsversorgun Technische Daten Strombegrenzungswiderstand
Y gung grenzung
Strombegrenzungswiderstand R A 120Q Impulssignal Strombegrenzungswiderstand R Bestell-\r
PP+ = .| 33KkQ+5%
1 kQ L | 24VDC £10 % ; LEC-PA-R-332
/l\ ol PpP— ! L (min. 0,5 W)
L+ Strombegrenzurigswiderstand R Avm) L1 | 120 Q 5VDC +5 % 39_0 Q35 % LEC-PA-R-391
(min. 0,1 W)




Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

=
Z
=
g
o
=
. . -
Signal-Timing ——
— -
Zuriick zur Ausgangsposition 0
Spannungsversorgung 24V L
s__| ov 214
SVON ON £
OFF _*S
Eingang 20—
SETUP I 5 (—
o
oN 5
BUSY |0
OFF Sl
17]
SVRE —
SETON —
Ausgang
INP 4 ({e]{e]
: st
*ALARM ‘: \‘ L L
- P 1
*ESTOP 1 \‘
— 1}
1 \
Y Q
. o
Geschwindigkeit — 0 mm/s w
B -
Riickkehr zur Ausgangsposition ! ‘.‘
____________________________________________ i |
E Wenn sich der Antrigb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Grundparameter i ~—
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i o
+ "+ALARM” und "+*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. 8
-l
Positionierbetrieb Vorschubbetrieb <
o
ON ON
TL
Impulssignal OFF —1 OFF &J’
Eingang puissig Eingang _
Impulssignal | I "“““““““m I | :
———— M — —
ON ON
TLOUT
OFF —I OFF
w
Ausgang | BUSY ' Ausgang | BUSY : h
. I— —
INP A . INP A S
n " o
1 'l E
{ ‘.I [ g —
i —\ i 5
A (%]
Geschwindigkeit — 0 mm/s Lo , i g p
Positionierbetrieb | Geschwindigkeit T omm/s  |Q
HEY Schubbetrieb i ! m
Y | [ | | . TH
1 Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in Position" der Schrittdaten E 1 Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV” i 1T}
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. | i der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein. ! |
b e e = = | L gy e
Anm.) Wenn der Vorschubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorhanden ist, kann der bewegte Teil des Antriebs pulsieren. I N
@
Zuriicksetzen des Alarms O
EZurﬂcksetzen des Alarms: I'_IIJ
ON
Eingan RESET
ngang —[ — OFF o
AN
ON LL
A ALARM
B B I—I OFF I'_IlJ
i Alarm aus |
= "« ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt. E g
£
23
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Serie LECPA

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabellédnge (L) [m]

1,5

3

5

8"

10"

15"

O I > w|v|w| =

20"

x Fertigung auf Bestellung

(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell o

-]

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Antriebsseite

Stecker C

Controller-Seite

(14,2)

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L) [m]

1,5

3

5

10*

15*

O W >l iw =

20"

* Fertigung auf Bestellung

(nur Robotic-Kabel)

mit Bremse und Sensor e

Kabel-Modell ®

-B-[ |

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

97

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LE

o] —1 3 Belegung
I
= — Q ==, Y
SIRR - E
— === © A6 B6
Stecker A = m
(10) (80.7) L ) aen
8B =
LE-CP-xc/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite
Belegung Stecker C (14,2)
1 %‘ 2 Antriebsseite 2 T
El==] —_— Ce) ~ Belegung
56 ~ 1 = Al B1
(135) = : e I é
- L — _. A6 B6
) @ .
Stecker A & = (14,7)
(30,7) | ——— Q L Stecker D (11)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bell
___Pbschimung ___ Fabe | giiterd
Vce B-4 1% 7 R 7 > i braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ¢ 1 \ 1 T t _schwarz 13
A B5 IDOOOC:: rot z
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B6_ 1 - n — i orange 9
B A-6 7 7 schwarz 8
e N 4 — 3

LE-CP-é/KabeIIénge: 1,5m,3m,5m

Antriebsseite Controller-Seite
Belegung Stecker A g Stecker C (14,2 Belegung
___y ‘ S . ‘ l s Al I- ,—181
I L 1T A il B6
S — : . ‘ .Y B1
_— = g A3 B3
(30,7) [ySeckerB L (1) (14.7)
8B "
LE-CP-xc/Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
s .
(* Fertigung auf Bleste_llung) Controller-Seite
Antriebsseite 5 @ —_—
Belegung Stecker A g— 3 Stecker C (14,2) Belegung
;2 E ﬁ—ﬁ | g Al iﬂlﬁ B1
-~ :I [---J | Aet il 6
S T = WD
< s
Stecker B 3
(30,7) D=2 § L (14,7)
Schaltkreis EeEg e Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Bell
____Abschirmung ___ Fabe | gideerd
Vcce B-4 % - - ! braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ¢ ll \ ,/ T t __schwarz 13
A B5 IDOOOC:: N z
A A5 1 | | t__schwarz 6
B B6 1 - n — i orange 9
B A-6 o T T = 7 4' schwarz g
Schaltkreis gggs::g
Bremee L) e I O O © GEEN S .. :
Bremse (-) A-1 1 ! schwarz 5
Sensor () B8 OO !
Sensor (=) Anm.) A-3 1 t blau 2

ZSNC



Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Optionen

[/0-Kabel]

LEC-CL5-11

lllO-KabeIIénge (L)
1

1/0-Kabelausfiihrung l

[ L5 [ FurLECPA | 1,5m
3 3m'
5 5m’

# Impulseingang kann nur als
Differenzsignal verwendet werden.
Mit offenem Kollektor kénnen nur
1,5 m-Kabel verwendet werden.

2

NN

’ (25) | (10) (40)
5 (45)

100 +10

Anzahl der Adern| 20
AWG-GroBe| 24

[Storschutzfilter-Satz]
Schrittmotor-Endstufe (Impulseingangs-Typ)

LEC-NFA

Inhalt des Sets: 2 StérschutZfilter
(Hergestellt von WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(] [—]
o —
3 7
o)
o
(42,2) (28,8) =

= Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECPA fir die Installation.

{Modellauswahl

|
LEFS }

Servomotor / Schrittmotor

O
2

98

[11]
LL
17]
-l
) Isolierungs- | Punkt- [Punkt- ) Isolierungs- | Punkt-  [Punkt-
iyl farbe  [Markierung| Farbe Ll farbe  [Markierung| Farbe
1 hellbraun u schwarz 12 hellbraun L L] rot —
2 hellbraun ] rot 13 gelb HE | schwarz [TeYTe)
3 gelb [ ] schwarz 14 gelb [ ] rot <o
4 gelb n rot 15 heligrin | mm  [schwarz| | QO
5 hellgriin | ] schwarz 16 hellgriin [ 1] rot L_IIJ IiIJ
6 hellgriin [ ] rot 17 grau HE | schwarz
7 grau u schwarz 18 grau [ ] rot
8 grau | ] rot 19 weil3 HE | schwarz (0]
9 weil3 u schwarz 20 weif3 [ ] rot [1
10 weil3 u rot Ose ) 8
11 hellbraun | HE | schwarz 0,5-5 grun _I
-
o
(&}
Ll
-l
[Strombegrenzungswiderstand] <
Dieser optionale Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0J) wird bei dem E‘,
Impulssignal der Positioniereinheit mit offenem Kollektorausgang verwendet. w
-l
LEC-PA-R-O —
Strombegrenzungswiderstand I n
Symbol| Widerstand Spannungsversor- L.
gung Impulssignal wl
332 | 33kQ+5% | 24VDC+10 % |
391 | 390 Q45 % 5VDC 45 % g
« Den Strombegrenzungswiderstand entsprechend %
der Spannungsversorgung des Impulssignals g —
auswahlen. )
= Bei der Serie LEC-PA-R-O werden 2 Stk. als 2
Set geliefert. [01]
LL
17]
-l
I S
[
(]
(&}
Ll
-l
(O]
L
w
-l
£y
£
£3




Serie L E C ( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

(D Controller-Einstellsoftware

(3 USB-Kabel (A-mini B type) ﬂ

(2) Kommunikationskabel

Bestellschliissel

LEC-W2
Controller-Softwa:l_

(Auch in Japanisch und Englisch erhiltlich.)

Inhalt

..... E.’E"j-_nulgm 2 -
=
%

H

Kompatible Controller/Endstufen

(D Controller-Software (CD-ROM)
(2 Kommunikationskabel

(3 USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang  Serie LECP6/Serie LECA6

Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

IBM PC/AT kompatibler PC mit
(O] Windows®XP (32-bit),
Windows®7 (32-bit und 64-bit).

Kommunikations- | g5 4 1 oder USB 2,0-Anschliisse
Schnittstelle
Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

+ Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version sieche SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

Filelf) Edil Comm  Jettine

1]
LEa— T

Sirp o Prsition Spondd Force
Ko 0 ns0 mm D mmfs 30 % — ‘

Stanie Jou Soeed
| ALARM ml BUSY m - = Test DRV
es | Tasi

Stop Dt
Wo. | WBove b | e
/s -
lut 10 .00
lut 10 10.00
lut 1 20,00
lut 200 30.00
lute FT1 40,00
5| Absolute 00 50.00
lut
lut
lut
lut

tien Pushingf Pushingie In pos -

I 1 .
1.00
1.00
1.00
1.00

1.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

E) B0
a0 70.00
4 an.00
a0 0.00

secsesasas O

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

Ready 100.00 ~- 300.00

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben Seite
eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fir JOG und gleichmaBiges Verfahren verwendet werden.

99

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode"

(Sl
wrm
-
g
-
Lot s
LR W LTINS *
LR} - - *
i o wr | e
™ w el
we o s s
LAY LN
e -
1] )

=

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status
@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichméaBiges Verfahren, zuriick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb und Test

der Ausgange kénnen durchgeflhrt werden.

~
Z

SVC



Serie LEC

Teaching Box/LEC-T1

Freigabetaste
(Option)

Stopptaste

BN

Standardfunktionen

e Anzeige chinesischer
Zeichen

e Stopptaste

Option
¢ Freigabetaste

Bestellschliissel

C€ M

LEC-T1-3E

Teaching Boxl

Kabelldnge [m]

EN I

Anzeige ¢
J Japanisch
E Englisch

l Freigabetaste
—_ ohne
S mit Freigabetaste

« Verriegelungsschalter fiir JOG Testfunktion

» Stopptaste

[G]

mit Stopptaste ausgestattet ‘

* Die Anzeigesprache kann zwischen Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.

Technische Daten

Position Beschreibung
Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Kabelldnge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde mit dem LECP6-Controller und dem

entsprechenden Antrieb geprift.

[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

elektrische Antriebe und Endstufen mit einer

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step Data e Einstellung der Schrittdaten Mend Daten
Daten Step No.
JOG * JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
» Zuriick zur Ausgangsposition JOG I\D/er's'. 1-2*2 hwindiakeit Kraft. Beschieun Vorss
n n r nigun rzdgerun
ot « 1-Schritt-Betrieb Test V(ésrlél.oz,.**e:sc windigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung
* Zurtick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzégerung,
« Anzeige von Achse und Schrittdaten-Nummer TB-Setting gewefgrtﬁngBMOID,h T;iglger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskratft,
Monitor * Anzeige von zwei ausgewdhlten Parametern ereich1, Beraich 2, In position
aus Position, Geschwindigkeit, Kraft Monitor
Alarm ¢ Anzeige des aktiven Alarms Anzeige Step No.
* Alarm-Reset Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
(Position, Geschwindigkeit, Kraft)
» Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.xx)
¢ Einstellen der Anzeigesprache JOG
- (Vers. 2.) — zurlick zur Ausgangsposition
TB-Setting * Einstellung einfacher/normaler Modus JOG-Betrieb
o Einstellung der Schrittdaten und Parameterwahl A )
fiir Uberwachungsfunktion Test Anm-
1-Schritt-Betrieb
Alarm
= Anzeige aktiver Alarm
Zurlcksetzen des Alarms
TB-Setting
wieder verbinden (Ver. 1.:#x)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.::)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit LECPA. Einstellparameter

ZSNC
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{Modellauswahl

” LEFS }‘

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

LEC-G

W B\ LECP1

N LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

P

{



Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Menipunkte
Funktion Details Menu Step Daten
Step Data ¢ Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
: Parameter Bewegungs-Modus
Parameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate-Bewegung X?_Sl\t/l ggzgﬁlguni gung
e zuruick zur Ausgangsposition ) .
e Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten| File . Verzogerung
. . ' TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) Reconnect Trigger LV
* erzwungener Ausgang - Schubgeschwindigkeit
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft
Klemmenausgabe) Area 1. 2
. AntriebsUberwacﬁung In-Position
* Ausgangssignal-Uberwachung Parameter Grundeinstellungen |
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung — Basic
* Ausgangsklemmen-Uberwachung ORIG ORIG-Einstellung |
¢ Eingangsklemmen-Uberwachung
Monitor DRV-Monitor
ALM * Aktive Alarmanzeige (Alarm-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit,
. ; 1 an- i ; Kraft
Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Ausgangssignale Step no
: Eingangssignale Letzte étep no..
* Daten speichern Ausgangsklemme - .
Schrittdaten und Parameter des eingangklemme —{ Monitor-Ausgangssignal |
Controllers, der fur die Kommunikation - : -
verwendet wird, speichern (vier Dateien Test _{ Monitor-Eingangssignal |
kénnen gespeichert werden, wobei ein JOG/Verfahren .
Schrittdaten- und Parametersatz als = zurlick zu ORIG _{ Monitor-Ausgangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Testbetrieb _{ Monitor-Eingangsklemmen |
 Laden in Controller Erzwungener Ausgang
e Ladt die in der Teaching Box gespeicherten -
Daten in dem Controller, der fir die ALM Active ALM
Kommunikation verwendet wird. = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
. Gespeicherte Daten ldschen Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
¢ Dateischutz (Ver. 2.:%) File ALM Log
* Anzeigeeinstellung — Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme
Easy Mode / Normal Mode Laden in Controller
¢ Spracheneinstellung Datei l6dschen
(Japanisch/Englisch) Dateischutz (Vers. 2.#%)
TB-Setting e Einstellung der Hintergrundbeleuchtung -
« Einstellung des LCD-Kontrasts TB-Setting
« Signalton-Einstellung Easy Mode / Normal Mode
* max. Verbindungsachse Sprache
* Distanzeinheit (mmy/Zoll) Hintergrundbeleuchtung Anm. 1)Nicht kompatibel mit
- - — LCD-Kontrast LECPA
Reconnect ¢ Wiederverbinden der Achse Si It6 . )
ignaltone Anm. 2)Folgende Signale sind
Anzahl max. Antriebe kompatibel mit
Passwort LECPA mit TB Ver. 2,10
Distance unit oder aktueller.
Eingang: CLR, TL
_{ Reconnect Ausgang: TLOUT
Abmessungen
_—
4 102
P m/\ 2 Nr. Beschreibung Funktion
@\ LT | 1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schlusselring zum Befestigen der Teaching Box

101

22,5

3 | Stoppschalter

Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt
durch Drehen nach rechts.

4 | Stopptastenschutz

Schutz flr den Stoppschalter

Freigabetaste
(Option)

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der
Jog-Testfunktion.
Andere Funktionen, wie z. B. Datenanderung, werden nicht abgedeckt.

Tastschalter

Tasten fir Eingabe

Kabel

Lange: 3 Meter

Stecker

Stecker, zum AnschluB an die LEC-Controller (Stecker CN4).

SVC
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AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel
Serie LEFS o7
- e

p— y

3

—

Riemenantrieb EEICREV

Serie LEFB ; ‘

\‘ \

AC-Servomotor-Endstufe

Serie LECS[]

Serie 11-LEFS
-

102

{Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor I
| LEFs |

LEFB

'{

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

\

AC-Servomotor
LEFB LEFS

[

LEFG jReisim

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

P
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Kugelumlaufspindel /Serie LEFS

Modellauswahl

Auswahlverfahren

AC-Servomotor

Uberpriifen Sie das Verhaltnis
Nutzlast - Geschwindigkeit.

}m Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

'm Priifen Sie das zulassige Moment.

Auswahlbeispiel
Betriebs- [ , i i ] ) 70
bedingungen *Gewicht des Werksticks: 45 [kg] ¢ Werkstiickanbaubedingung: Steigung 10: LEFS4001B _|
e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] W 60
®Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] g = %0 > /
2 = n
eHub: 200 [mm] . N = 40 Steigung 20:| |
. . . H ] # 30 LEFS400A | |
eEinbaulage: horizontal aufwérts (I ] 3
L J | 820
=z
.. 10
m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast - Geschwindigkeit.

<Geschwindigkeits—Nutzlast-Diagramm> (Seite 104)
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Serie LEFS40S4B-200 wird voriibergehend gewahlt, auf Grundlage des Diagramms auf der rechten Site.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des
folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

T=T1+T2+T3+T4ls] |

*T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verzdégerungszeit wird aus
folgender Gleichung ermittelt.

T1=V/allsl| [T3=V/a2ls] ]

®T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann

aus folgender Gleichung ermittelt werden.
_L-05-V-(T1+T3)
B v

T2

[s]

©T4: Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie
Motortyp, Last und Positionierung der
Schrittdaten abhéngig und kann variieren.
Berechnen Sie die daher die Einschwinggzeit bitte
unter Bericksichtigung des folgenden Wertes.

T4 = 0,05 [8]

Prifen Sie das Fihrungsmoment

Mep

L1

f gl

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses

wird das Modell LEFS40S4B-200 gewéhit.

Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
T1 =V/a1 =300/3000 = 0,1 [s],

T3 =V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

T2 =
v
200 -0,5-300-(0,1+0,1)
- 300
=0,57 [s]
T4 =0,05 [s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie
folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0,1+0,57+0,1+0,05

- 0,82 [s]
= ‘1000‘ mm/s?
E 1000 — 1
3 E 3000 2
5 \ mm/s
f= .
g 2V
§ 500 S
FANN
5000 mmis2 |
0 L1
0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg]
P
S S\VC

0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s]

<Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
(LEFS40)

- L
= -
E
—
Z | at / a2
é / o \
= Zeit
2 [s]
& RN
T1 T2 T3 T4
L: Hub [mm]

--- (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]

--- (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s2]

--- (Betriebsbedingung)
a2: Verzogerung [mm/s2]

--- (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Einstell-
geschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei konstanter
Drehzahl in Betrieb ist

T3: Verzégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage




Modellauswahl Serie LEF S

# Die zuléssige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt. Wéhlen Sie diese unter

=
©
=
w
=
S
@
=]
o
=

Geschwindigkeits-N utzIast-Diag ramm (FU hrung) Beriicksichtigung der nachfolgend genannten ,zulassigen Hub-Geschwindigkeit‘ aus. ———
LEFS25/Kugelumlaufspindel N
Horizontal Vertikal o h
i)
30 \ ! ! \ \ 20 ‘ ‘ ‘ i oinem Reaenerat el
. ; . mit einem Regenerations £
25 [ Steigung 6: LEFS2508 | Steigung 12: LEFS2501A Steigung 6: LEFS25018 option ’ £
— \ / | . 15 + (20—
2 20 Steigung 20: LEFS2501H | 2 Steigung 12: LEFS250A ‘ S
% 15 /“ Z 10 Steigung 20: LEFS2500H— | |2
N I~ N S
2 10 = ‘4— 2 =M
l 5 e s s ——— o | LWL
5 L
. I . /1| -
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] |
LEFS32/Kugelumlaufspindel 28
Horizontal Vertikal 00
O Steigung & LEFS3208 | Steigung 16: LEFS320IA %0 ! ‘ ol
50 teigung 8: elgung 16: | - Steigung 8: LEFS3200B
_ / Steigung 24: LEFS3200H _
2 40 2 20 —Steigung 16: LEFS327A (O]
= = 7 [ [ 1
8 30 1 g 15 Steigung 24: LEFS3200H | O
N N [TT]
2 20 P~ | 2 10 <
z I =4 J -l
10 | 5 I
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 E
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] (&)
1T
LEFS40/Kugelumlaufspindel -
Horizontal Vertikal <
70 ‘ ‘ ‘ 40 T\ — ‘ ‘ o
60 Steigung 20: LEFS4000A__| 35 Steigung 10: L‘EFS4OD‘B tu)
5 50 Sheigunalsm: < 30 Steigung 20: LEFSA001A =
7 40 LEFS40UH—| = A ‘ i L
8 g 20 Steigung 30: LEFS40CH- | [
3 3 < X [
5 ~——_ 5 15 N
Z 20 — “ 10 —
» o : e o
0 I 0 L
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 |
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s] §
g
[S3) S—
Bedingungen fiir den externen Bremswiderstand Ausfiihrung externer Bremswiderstand § (
+ Externer Bremswiderstand bei Einsatz des Produktes oberhalb der ,,Bremswiderstandslinie” im Diagramm Betriebs- 2
(getrennt zu bestellen). Zusend Modell o
A LEC-MR-RB-032 h
B LEC-MR-RB-12 |
Zulassige Hub-Geschwindigkeit
L
[mm/s] T
Modell AC- Steigung Hub [mm] N
Servomotor|Symbol] [mm] | bis 100 | bis 200 | bis 300 | bis 400 | bis 500 | bis 600 | bis 700 | bis 800 | bis 900 | bis 1000 | bis 1100 | bis 1200 (&)
H 20 1500 1100 860 700 550 — — — — Ll
LEFS25 100 W A 12 900 720 540 420 330 — — — — o
/040 B 6 450 360 270 210 160 — — — —
(Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3650 U/min) | (2700 U/min) | (2100 U/min) | (1650 U/min) |  — — — — (IE
H 24 1500 1200 930 750 610 510 — — L
200 W A 16 1000 800 620 500 410 340 — — |
DA /0060 B 8 500 400 310 250 200 170 — —
(Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (3000 U/min) | (2325 U/min) | (1875 U/min) | (1337 Ulmin) | (1275 Ulmin)| ~ — — £ §
H 30 — 1500 1410 1140 930 780 660 570 g 5
LEFS40 400 W A 20 — 1000 940 760 620 520 440 380 % £
/060 B 10 — 500 470 380 310 260 220 190 £2
(Motor-Drehzahl) — (3000 U/min) (2820 U/min) | (2280 U/min) | (1860 U/min) | (1560 U/min) | (1320 U/min) | (1140 U/min)
104
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Serie LEFS

Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzogerungs-Diagramm (Fithrung)

LEFS25S[1H/Kugelumlaufspindel LEFS25S[1H/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
[ [ 22500 : ;
—. 20000 i i .
% \ \\ \ Einscpaltdauer: FO % & 20000 Elnschfltdauer: 50 °§o
£ 17500 i i € SN . e
£ X \ Einschaltdauer: 75 % E 17500 \\ S Einschaltdauer: 75 %
2 15000 > = | = S
5 S X ! < S
@ S Einschaltdauer: 100 % 2 15000 ~
S 12500 & : o N
N N f N 9 12500 N TN
£ 10000 NS o el N
sS4 T ~
> \ Sso <, 10000 See
S 7500 S~ = Einschaltdauer: 100 % D
g o ~—~ . 5 7500
>3
< 8 5000
(%] [&]
3 2500 § 2500
% 2 4 6 8 10 0
0 1 2 3 4
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
LEFS25S[1A/Kugelumlaufspindel LEFS25S[1A/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
. 20000 ] —. 20000 . [ [ ]
b N Einschaltdauer: 50 % % i \ Einschaltdauer: 50 %
E 17500 M S E 17500 > N\ Fo
= N \ Einschaltdauer: 75 % = N Ss \\/ Einschaltdauer: 75 %
2 15000 TN | | | 2 15000 SN AR
3 \ N >< Einschaltdauer: 100 % 2 N S //\\
£ 12500 \\ AR g 12500 ‘\ AN
i ~ fy N.~
2 10000 \\f < < 10000 S e \\
=) ~o > ~
S 7500 T~ _}\\ S 7500 \\ al
= ~~— “r=- E Einschaltdauer: 100 % T~
3 5000 —— | 3 5000
< <
[&]
2 2500 2 2500
om m
0 0
0 5 10 15 20 0 2 4 6 8
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
LEFS25S[1B/Kugelumlaufspindel LEFS25S[1B/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
5 20000 L — 20000 l l l
o A Einschaltdauer: 50 % b \ Einschaltdauer: 50 %
E 17500 N +—— £ 17500 SN % | %
= N Elnschalfdaue{: 75 °f E N Einschaltdauer: 75 %
g 15000 ™~ AL 2 15000 ~ % %
5 oo ~_ | Einschaltdauer: 100 % s ~~< Einschaltdauer: 100 %
2 12500 =< ~— > 12500 S~ s
N ~k ~q / \ :g = ../" ~
2 10000 > G~ ——— 2 10000 nLyviss S~
> o L - B Seo L
5 7500 ——r— e S5 7500 "‘~—.\
8 T —— k=) & ~ -
3 5000 S 5000 ——
% % o —
2 2500 2 2500
m m
0 0
0 5 10 15 20 0 5 10 15
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Modellauswahl Serie LEFS

=
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=
@
=
e
o
=
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=

NutzIast—BeschIeunigungs-Nerzégerung_js-Diag_jramm (Fl'jhrung_)

LEFS32S[1H/Kugelumlaufspindel LEFS32S[1H/Kugelumlaufspindel N
Horizontal Vertikal o u"']
S
22500 22500 g
% 20000 % 20000 < -
€ \ . . c N ~ nl___
Einschaltdauer: 50 % S =
£ 17500 \‘ \\/ ‘ °, E 17500 ™ "{\ s
e ; 2 Einschaltdauer: 50 % )g ~ S
2 15000 35 AV Einschaltdauer: 75 % = 15000 f i z / N 5 m
(=] A : 5 o, c
S 12500 Q >\ é - |‘d §’ 12500 Elnschaltdﬁuer. 75 /7 8 uu]
) . inschaltdauer: 100 % o I . 9
> 10000 I q 2 10000 Einschaltdauer: 100 % 1
g N g
> 7500 = > 7500
5 \' ~o T — % (I —
2 5000 e~ £ 5000
g E— g ©©
8 2500 g 2500 <
0 0 (&]8)
0 5 10 15 20 25 30 0 1 2 3 4 5 Ll
|
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Q
LEFS32S[]A/Kugelumlaufspindel LEFS32S[]A/Kugelumlaufspindel 8
. . -
Horizontal Vertikal
— 20000 — 20000 -
R \ \ @ \ s‘\ o
E 17500 \ ‘\\ Einschaltdauer: 50 % E 17500 \\ > /\\/ 8
> \ Y | | 2 15000 > -
2 15000 . . = < N
3 “* \ Einschaltdauer: 75 % 2 Einschaltdauer: 50 % )'\(‘ S S
& SN | | S 12500 | | s
2 12500 \ [N ] ] ] 9 i I I o ‘~~ <
S 10000 N ‘«{\\/ Einschaltdauer: 100 % 5 10000 Einschaltdauer: 75 % >\\ 3 o
I I
3 NN % Einschaltdauer: 100 % T O
S 7500 N S 7500 w
g) \\~~ ~<I0 — g’ —
3 S s~ 3 5000 —
@ 5000 — 2 —
5 — £ —
2 2500 2 2500
m m
0 0 n
0 10 20 30 40 0 2 4 6 8 10 h
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] . =
g
IS
o —
LEFS32S[1B/Kugelumlaufspindel LEFS32S[1B/Kugelumlaufspindel 3
O
Horizontal Vertikal “lm
| | | | h
T 7 . 20000 | | | ]
5 2O R \ Einschaltdauer: 50 % Ry N \ Einschaltdauer: 50 % -
2 17500 LA i E 17500 — e \ - %h Id# ——
£ h2 \< Einschaltdauer: 75 % > S \ inschaltdauer: 75 % L
2 15000 > N S S 15000 AN /g 1 —
= i . )
= \ \.~~‘ \_ / Einschaltdauer: 100 % 8 19500 \‘ b N, | Einschaltdauer: 100 % O
:gJ 12500 N N.{ :,C\‘) \ \~/% w
5 N S~y f\\ S 10000 S PN o
S 10000 ™~ S 2 ~ NN w
%’) \\‘ =~ ~l I g) \ S -\ -
S 7500 S~ nLT S 3, 7500 SN
=) ~— == =
S 5000 — 3 5000 (LE
K =
5 3 w
2 2500 g 2500 -
m
0 % 5 10 15 20 5
0 10 20 30 40 ZE
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] %‘é
£3
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Serie LEFS

NutzIast—BeschIeunigungs-Nerzég_;erung_js-Diag_jramm (Fl'jhrung_)

LEFS40S[1H/Kugelumlaufspindel

LEFS40S[1H/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal
22500 { { 22500
— H . 0, —_—
% 20000 - Einschaltdauer: 50 % % 20000 .
£ AN\ = 1 T
5 17900 S0\ [ Einschaltdauer: 75 % — E 17500 lpschatiase L i
(o] (@]
g 5 | | 2 . e Da
5 15000 % ><Einschaltdauer: 100 % 2 15000 Einschaltdauer: 75 %
2 12500 > S 12500 Einschaltdauer: 100 %
5 \ ‘\\ g
2 10000 S TS 2, 10000
c Ss c
S N SN S
7500 ) 7500
2 5000 2 5000
< <
5 2
3 2500 % 2500
m m
0 0
5 10 15 20 25 30 0 1 2 3 4 5 6 7
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEFS40S[]A/Kugelumlaufspindel

LEFS40S]A/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal

22500 ‘ 22500
5 =
cig 20000 \\ Einsch‘altda‘uer: 50 O/T g 20000 <3
£ \ \ € > >\
= 17500 iy f . o, —1 = 17500 = N
> s, |\ Finschaltdauer: 75% o Einschaltdauer: 50 % |~ S~
2 15000 AN T T 1 1 2 15000 } } ~
> ~J'N Einschaltdauer: 100 % S Einschaltdauer: 75 % S
e} \‘/ N fre) | | N
'R 12500 R x 12500 - N
5 NN 5 Einschaltdauer: 100 %
> ’ >
2, 10000 NG ~~_ 2, 10000
c ~4 =
& 7500 ST & 7500
5 N~ S
<2 5000 K 5000
< <
[$] [$]
3 2500 @ 2500
m m

0 0
0 10 20 30 40 50 0 5 10 15
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]

LEFS40S[1B/Kugelumlaufspindel

LEFS40S[1B/Kugelumlaufspindel

Horizontal Vertikal

22500 ‘ ‘ 22500 ‘
& &
E 20000 .\ \\( Einschaltdauer: 50 % | % 20000 '\ \/Einschaltdauer:so % 7]
E 17500 > N ol E 17500 s | w
2 AN \ Einschaltdauer: 75 % = \\\~ \( Einschaltdauer: 75 %
g 15000 "‘~ >\ g 15000 AN \/ \

~
2 NN 2 NN\
g 12500 N << ~_ g 12500 o
g S~ 1- g R\
< 10000 . < 10000 -
= Einschaltdauer: 100 % T~ g Einschaltdauer: 100 %
> 7500 D 7500 \
5 5
< 5000 K 5000
S S
3 2500 3 2500
[an] m
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
9
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Modellauswahl Serie LEFS

+ Diese Graphik zeigt den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des

=
(]
=
@
=
e
o
=
S
=

Zuléssiges dynamisches Moment Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prfen Sie diese bitte anhand der Auswahisoftware fiir elektrische Antriebe. http:/www.smc.eu
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Serie LEFS

Schlittengenauigkeit

A-Seite

B-Seite—|

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)

Modell | @ Lineare (2 Lineare
Verfahrgenauigkeit Verfahrgenauigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite

@ LEFS25 0,05 0,03
z LEFS32 0,05 0,03
D-Seite LEFS40 0,05 0,03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit der Montageflache ein.

Schlittenabweichung (Referenzwert)

0,08

4:332
0,06 e

/ (L =30 mm) |

LEFS25

L =25 mm

0.04 ( )// /
LEFS40

(L =37 mm)
0,02 I//////
/

0 100 200 300 400 500
Last- W [N]

Abweichung [mm]

Anm. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS

Kennlinie Partikelbildung

Partikelbildungsmessmethode

Die Partikelbildungsdaten fiir die Serie SMC Clean werden mit dem folgenden Priifverfahren gemessen.

M Testverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betatigen Sie sie, wahrend gleichzeitig saubere Luft in gleicher Menge wie
die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28,3 I/min) zugefiihrt wird. Messen Sie die Anderungen der Partikelkonzentration
Uber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht.
Die Kammer wird in eine ISO Klasse 5 &quivalente Sterilwerkbank platziert.

M Messbedingungen

inneres Volumen 28,3 L

Kammer o : oy . -
Versorgungsluftqualitat gleiche Qualitat wie Versorgungsluft fir Antrieb
Beschreibung Laserstaubmonitor (automatischer Partikelzéhler nach Lichtstreuverfahren)

Mess- : .

; kleinster messbarer Partikeldurchmesser 0,1 um

instrument
Ansaugleistung 28,3 I/min

_ Probenzeit 5 min

sl Intervallzeit 55 min

bedingungen
Probenvolumenstrom 1415L

- -E- DD

N N N N "V

Druckluftreinigungssystem

Reingas-Filter l F

———-—+— Sterilwerkbank (aquivalent ISO Klasse 5) — - ———-————

l
u%> Zufuhrleistung 28,3 I/min Vakuumabsaugung iiber

{>Vakuumanschluss
] .
> Laserstaubmonitor
5i] ] ~ (Ansaugleistung 28,3 /min)

|

Partikelbildungsmesskreis

M Beurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentration wird der akkumulierte, Anm. 1) alle 5 Minuten vom Laserstaubmonitor
erfasste Partikelwert in eine Partikelkonzentration pro 1 m3 umgewandelt.
Fur die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration
(Durchschnittswert), wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl Zyklen betéatigt wird, Anm-2) beriicksichtigt.
Die Linien in der Grafik zeigen die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration von Partikeln mit
einem Durchmesser innerhalb des horizontalen Achsenbereichs.

Anm. 1) Probenvolumenstromrate: Anzahl an Partikeln in 141,5 L Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen

111

O
2



Kennlinie Partikelbildung Serie 11'LEFS
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Kennlinie Partikelbildung

AC-Servomotor (100/200/400 W)
11-LEFS25 Geschwindigkeit 900 mm/s 11-LEFS32 Geschwindigkeit 1000 mm/s 0
LL
10000000 10000000 s|w
§ -l
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze E
b/ @
1000000 <L 1000000 \\ N
& Q~ . . -—
Al leist :01
* g Ansaugleistung: 0 I/min 2 g nsaugleistung: 0 l/min g
~.~~~ ~*~~ g m
100000 M - ~ 100000 X e G
& ~‘s ......-- \ & \s ..."n Ll
& ~ el [ ~ RRLTo |
% §~~ ... % §~~ . ... .
= R ISO Klasse 5 (Klasse 100) = [oee Ansauglellstung: 30 /min
< S Obergrenze ] b
&, 10000 Pes el oergrenz &, 10000 Pag Sl I
c ‘s~ .'~.... c ‘s~ Seen
'g ~‘s .....~ g ~§~ ..'-n.. (D
£ P £ Peal ISO Klasse 5 (Klasse 100) <a
e / s Q S~s.| Obergrenze 00
s "0 leistung: 30 imin |- 5 1000 =< L
nsaugleistung: min Seal sl
é RETION é ~— .._.\. a4
£ ISO Klasse 4 (Klasse 10) = Ansaugleistung: 60 I/min \\
S Obergrenze &
100 — Ansaugleistung: 50 I/min 100 O]
ISO Klasse 4 (Klasse 10) Obergrenze 6
17]
-
10 10
-
o
O
1 1 Ll
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 -l
Partikeldurchmesser [um] Partikeldurchmesser [um] -
&
11-LEFS40 Geschwindigkeit 1000 mm/s 3
Ll
10000000 |
ISO Klasse 5 L
(Klasse 100) —
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrerize  QObergrenze
1000000 st | #
S Ansaugleistung: 0 I/min (7))
> LL
~~~~. LIJ
. ~~.“~ -
__, 100000 N ~ses S
<"JE \s . -.~n.... g
= s\AnsaugIelstung. 50 l/min ~eal S
= e S
< N, e Q@
g, 10000 o Seeeas g
g h3 < -~ I.... m
& [ == L
S Ansaugleistung: | S~ ISO Klasse 4 (Klasse 10) IiIJ
N 100080 V/min e ___O.ber‘grenze
__e ...,....
Q Sead
= (I
Tt —_—
& Ansaugleistung: 100 I/min O
100 (]
O
Ll
-l
10 O
L
Ll
-l
1
0 0,1 0,2 0,3 0,4 0,5 0,6 28
Partikeldurchmesser [um] Z.E,_E
£3
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

AC-Servomotor

Kugelumlaufspindel/Serie 11-LEFS
Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)

+ Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt. Wahlen Sie diese unte

r Beriicksichtigung

AC-Servomotor der nachfolgend genannten ,zuléssigen Hub-Geschwindigkeit" aus.
11-LEFS25/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
30 30 \ \
25 ‘ N ‘ o5 Regenerierungsoption __ |
— Steigung 6: 11-LEFS25CB \Steigung 12: 11-LEFS250A — verwenden.
2 20 2 20
= - Steigung 6: 11-LEFS2501B
8 15 “, 8 15
N N
3 10 3 10 Steigung 12: 11-LEFS25A |
5 5
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS32/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
- | | | | o\ | |
50 —Steigung 8: 11-LEFS32(1B } } 25 } } }
— Steigung 16: 11-LEFS320JA — Steigung 8: 11-LEFS32(1B
2 40 \ 2 20
2 30 > 2 15
N N Steigung 16: 11-LEFS32]A
é 20 2 10
10 5 :
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS40/Kugelumlaufspindel
Horizontal Vertikal
7!
" [steigung 10: 11-LEFSA00B___| | | Wl T\ 1 | |
\\_ Steigung 20: 11-LEFS4000A 0 Steigung 10: 11-LEFS40018
o 50 i)
=, 40 = 25
é 30 “ - % 20 Steigung 20: 11-LEFS400JA
5 5 15 ~]
Zz 20 p=4 10 S—
10 I — ’E:
5
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindiakeit [mm/s]

Bedingungen fiir den externen Bremswiderstand

Ausfiihrungen externen Bremswiderstand

# Externer Bremswiderstand bei Einsatz des Produktes oberhalb der ,Bremswiderstandslinie" im Betriebs-
Diagramm. (getrennt zu bestellen). bedingung Modell
A LEC-MR-RB-032
B LEC-MR-RB-12
Zulassige Hub-Geschwindigkeit
[mm/s]
Modell AC- Steigung Hub [mm]
Servomotor |Symbol|  [mm] bis 100 | bis 200 | bis 300 | bis 400 | bis 500 | bis 600 | bis 700 | bis 800 | bis 900 | bis 1000
100W A 12 900 720 540 — — — —
11-LEFS25 140 B 6 450 360 270 — — — —
(Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3650 U/min) | (2700 U/min) — — — —
A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 — —
200 W
11-LEFS32 /160 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 — —
(Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (3000 U/min) | (2325 U/min) | (1875 U/min) — —
A 20 — 1000 940 760 620 520
400 W
11-LEFS40 /060 B 10 — 500 470 380 310 260
(Motor-Drehzahl) — (3000 U/min) (2820 U/min) | (2280 U/min) | (1860 U/min) | (1560 U/min)
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Zulassiges dynamisches Moment

Modellauswahl Serie 11-LEFS

+ Diese Graphik zeigt den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
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AC-servomotor Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu
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= | Me: Zuldssiges dynamisches Moment [N-m] £
(2] N = — - =
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Riemenantrieb/Serie LEFB
Modellauswahl

Auswahlverfahren
Uberpriifen Sie das Verhiltnis Ubernriifen Sie di . e -
erpriifen Sie die Zykluszeit. ]
m Nutzlast - Geschwindigkeit 4 p y > Priifen Sie das zulassige Moment
Auswahlbeispiel
Betrichs- *Gewicht des Werkstiicks: 20 [k *Werkstiickanbaubedi a 40
bedingungen ewicht des Werkstiicks: 20 [kg] erkstiickanbaubedingung: % % %
*Geschwindigkeit: 1500 [mm/s] W = 30 LEFB40
®Beschleunigung/Verzdgerung: 3000 [mm/s?] o z 20 i L ->
8 = ILEFB32 SN
eHub: 2000 [mm] . N < 40
fl f 5 LEFB25
eEinbaulage: Horizontal aufwarts [ ] z 0 T 11
. J 0 1000 1500 2000
Geschwindigkeit: V [mm/s]

m Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast - Geschwindigkeit
<Geschwindigkeits—Nutzlast-Diagramm> (Seite 116)
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstiickgewichts und der Geschwindigkeit das
geeignete Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel: Die Ausfiihrung LEFB40S4S-2000 wird basierend auf dem Diagramm rechts vorlaufig gewahlt.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand
des folgenden Berechnungsbeispiels.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung ermittelt.

T=T1+T2+T3+T4ls] |

*T1: Beschleunigungszeit und T3:
Die Verz6gerungszeit kann aus folgender
Gleichung ermittelt werden.

T1=Viails] | [T3=Va2[s] |

©T2: Die Zeit bei konstanter Drehzahl kann

aus folgender Gleichung ermittelt werden.
_L-05-V-(T1+T3)
- Vv

T2

[s]

®T4: Die Einschwingzeit ist von
Bedingungen wie Motortyp, Last und
Positionierung der Schrittdaten abhéngig
und kann variieren. Berechnen Sie die
daher die Einschwingzeit bitte unter
Berticksichtigung des folgenden Wertes.

T4 = 0,05 [8]

m Priifen Sie das Flihrungsmoment

Mep
7\

m
L1

[T}

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses
wird das Modell LEFB40S4S-2000 gewéhit.

115

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = V/ai = 1500/3000 = 0,5 [s],
T3 =V/a2 = 1500/3000 = 0,5 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

- \Y;

2000 - 0,5 - 1500 - (0,5 + 0,5)
1500

T2

0,83 [s]

T4 =0,05 [s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie

folgt berechnet.

T=T1+T2+T3+T4
=0,5+0,83+0,5+0,05

=1,88[s]
1000 mm/s?
1000 1~ |
s 3000 mm/s?\
_ Ve v [
€ IR 500‘0 mm/s?
E [
- 5 / 10000 mmy/s?
- o >/ \
o ‘AL 20000
E 500 T \‘\ K e
[ g% 5
fe) \\/( BN N
D L ~N
\\~ h ~ /f" -
100 [==r= ‘~-j‘_'~ ~.
o ~
0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kal

<Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm>
(LEFB40)

; al / a2
)/ \
H Zeit
§ N 8]
T T2 T3 |T4
L: Hub [mm]
--- (Betriebsbedingung)
V: Geschwindigkeit [mm/s]
--- (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s?]
--- (Betriebsbedingung)
a2: Verzdgerung [mm/s?]
--- (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der
Einstellgeschwindigkeit

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei konstanter
Drehzahl in Betrieb ist

T3: Verzégerungszeit [s]
Anhaltezeit aus einem Betrieb mit
konstanter Drehzahl

T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage




Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
LEFBLCI/Riemenantrieb

Modellauswahi Serie LEFB

30
LEFB40
25
Bereich, in dem die Regenerie-
S rungsoption erforderlich ist.
X
= LEFB32
b 15
s
N
=}
z
LEFB25
5
0
0 1000 2000 2500
Geschwindigkeit: V [mm/s]

= Flr den schraffierten Bereich im Diagramm ist der externe Bremswiderstand er-
forderlich (LEC-MR-RB032).

Zykluszeit-Diagramm (Fiihrung)

LEFBC]/Riemenantrieb
LEFB25/32/40 Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?]
5,0 I
4,5 — 5000 (|
----- 10000
4.0 = = 20000 ||
3,5
230
‘©
N 25
=
’—\§‘, 2,0
1,5 /‘_-ﬁ-"_"‘ﬂ'—‘
A"&";-—
1,0 // e
pansnil e T
05— = E T
o
0,0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Hub [mm]

= Die Zykluszeit gilt fir maximale Geschwindigkeit.
# max. Hub: LEFB25: 2000 mm

LEFB32: 2500 mm

LEFB40: 3000 mm

E
g
Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm (Fiihrung) i
. . s|u
LEFBLCI/Riemenantrieb of-d
E
LEFB25S[] (Einschaltdauer) sl
S
) g
& 20000 (= — LEFB25 (50 %) | £
£ 1 \ ----- LEFB25 (75 %) =[]
E 17500 % LEFB25 (100 %) [ ™
> ] \ - (100 %) w
S 15000 ——% \ |
€ 12500 ‘| \
] %
= 10000 ——% L
g} “ “x [
3 7500 —y—> ©©
< \ ".\ <o
3 5000
s \\ \ 00
2 2500 e (T IT]
s} S=al |
0
0 5 10|
Nutzlast [kg] (5
1
. (@)
LEFB32S[] (Einschaltdauer) |i|J
. I
» 20000 ™ = LEFB32 (50 %) [
£ g -
E 17500 % U I LEFB32 (75 %) o
> \\'-._ = = LEFB32 (100 %) O
S 15000 )
g VA -
9 12500 A=)
2 40000 A
E’ \\ .‘.." <
2 7500 P o
S oo S 0N O
% R g — H
@ 2500 e
@ —
0 (
0 5 10 15 20
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L
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I I S
% 3
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Serie LEFB

.. . s Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des
ZuIaSSIges dynamlsches Moment Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist, prifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu
-
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(e e .
s Lastiiberhangrichtung Modell
5 |m: Nutzlast [kg]
= | Me: Zulassiges dynamisches Moment [N-m]
[} ..
é’ L.: Uberhangdistanz zum Schwerpunkt des Werkstiicks [mm] LEFB25S[ LEFB32S0 LEFB40SO
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Schlittengenauigkeit

Modellauswahi Serie LEFB

D-Seite

B-Seite—

A-Seite

@

7

Schlittenabweichung (Referenzwert)

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm)

Modell | @ Lineare (2 Lineare
Verfahrgenauigkeit Verfahrgenauigkeit
C-Seite zu A-Seite D-Seite zu B-Seite
LEFB25 0,05 0,03
LEFB32 0,05 0,03
LEFB40 0,05 0,03

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit der Montageflache ein.

0,06
B
£ 0,04
(o]
S LEFB32
% (L =30 mm)
2
2 02— e
< ’ LEFB25 /
(L =25 mm)
(L =37 mm)
0
0 100 200 300
Last- W[N]
Anm

. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.

O
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}[ LEFS

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

’[

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

” LEFS }‘

AC-Servomotor

LEFB

[

LECSD‘ [

LEFG ‘

=
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Sicherheitshinweise
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlaufflihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

LEFS25, 32, 40

(€ @ors

o
Bestellschliissel 3 - = &’

LEFSH

200

000340 606 60030

0 Prézision 0 Motor @ Steigung [mm)] 6 Hub [mm)]
— | Grundausfiihrung | [Symbol| Ausfilhrung | Ausganggleisting[W]| AntriebsgroBe | kompatible Endstufe| | Symbol | LEFS25| LEFS32 | LEFS40 50 50
H | Prazisionsausfihrung S2* | AC-Servomotor 100 25 LECSAO-S1 H 20 24 30 bis bis
S3 (Inkremental- 200 32 LECSADO-S3 A 12 16 20 1200 1200
9 GroB S4 Encoder) 400 40 LECSA2-S4 B 6 8 10 * Siehe Tabelle der anwendbaren Hilbe.
robe LECSBO-S5
S6* 100 25 LECSCLI-S5 0 Motoroption 9 Schutzband-Niederhalter
32 LECSSO-S5 n
40 AC-Servomotor LECSBO-S7 E it™M 5 nbe — Standard
- - mit Motorbremse " :
s7 (Absolut- 200 32 LECSCO-S7 N laufrollengefiihrt (fettfrei)
QM tor-Einbaul Encoder) LECSS[-S7
otor-Einbaulage "
—_ axial S8 400 40 ::Egggg_gg @ Kabe|ausf[]hrung Anm. 1) Anm. 2) @ Kabellange Anm. 3) [m]
R |rechte Seite parallel LECSS2-S8 = ohne Kabel — ohne Kabel
L ke Seite paralel « FUr die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible S Standa.rdkabel 2 2
Suffix der Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5. R Robotikkabel 5 5
(flexibles Kabel) A 10
m Endstufenausfiihrung @ 1/0-Kabellange [m] anm.4)  Anm. 1) Motorkabel und Encoderkabel sind  Anm. 3) Die Lange der Encoder-, Motor- und

kompatible | Versorgungs- GroBe - ohne Kabel X talls inbearifh ‘
Endstufe spannung [V] |25 | 32 | 40 H ohne Kabel (nur Stecker) st ebenasulnbegrl en, wenn i
Motorbremse" gewahit wird.) o )
— | ohne Endstufe — ALK J 1 1,5 Anm.2) Die SendarcKebelengangsrchung st (8 Stutzfiihrung/serie L“EFG"
Al LECSA1-SO | 100 bis 120 | @ | @ | — | Amm.4)Wenn ohne Endstufe" als Ausfiihrung gewahit Gegen-Achsenseit". Bei der Ausfihung Mit Stiitzfiihrung fiir Werkstiicke mit
A2 LECSA2-S0 [200bis230 | @ | @ | @ wird, kann nur "—: ohne Kabel" gewdhit werden. mit Kugelumlaufspindel mit parallelem groBem Uberhang. 2
B1 | LECSB1-S] |100bis120 | @ | @ | — Sighe Seite 161, wenn ein 1/0-Kabel erforderlich Motor ist die Kabeleingangsrichtung ,(A) MP L
B2 | LECSB2-SO [200bis230 | @ (@ | @ it Achsenseft”. =
Ci LECSC1-SCI |100bis120 | @ | @ | — (Auch die Optionen werden auf dieser Seite \; =
C2 | LECSC2:50 |200bis230| @ | @ | @ besctrieben
$1 LECSS1-SD) | 100 b!s120 o 0 — Tabelle der anwendbaren Hiibe @: Standard
S2 LECSS2-SOJ |200bis230 | @ | @ | @ Aol
« Bei Wahl der Endstufen-Ausfiihrung ist das Kabel Moden~~lmml 50 (100150{200(250|300|350{400 (450 500(550|600 650|700|750 (800 |850(900|950 | 1000 | 1100 | 1200
Egiesgirglf?n. Die Kabelart und -lange auswéhlen. LEFS25 (o o/o/® ©o/®o|/® 0o/l0o/0o 00000 —|— —|———
S252: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2) LEFS32 (@ /® © ® 6 6 6 6 6 66 6606606606606
S2: Standardkabel (2 m) LEFS40 —| —| © | ®© © © © © © © © ©6 © &6 ©6 6 &6 0 0 O 0 o

— : ohne Kabel und Endstufe

Kompatible Controller/Endstufen

inbegriffen. (Das Motorbremsenkabel

Motorbremsenkabel ist dieselbe.

x Bitte setzen Sie sich mit SMC fir Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als
Sonderbestellung gefertigt werden.

Endstufen-Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

1’

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link mit direktem
Eingang o

SSCNET II -Ausfiihrung

Steuerungs-Encoder

17-bit-Encoder

18-bit-Encoder

18-bit-Encoder

s.:. 7 —
b v i
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Anzahl Punktetabellen bis 7 — bis zu 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang O ©) — —
verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET I
Inkremental- Absolut Absolut Absolut

18-bit-Encoder

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung [V]

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

Details auf Seite
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

5
=
3
=
Technische Daten ——
LEFS25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell LEFS25S? LEFS32S? LEFS40S? E,’_’
Hub [mm] Anm. 1) 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200 S E
Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60 g
Nutzlast [kg] A2 Vertikal 4 8 15 5 10 20 7 15 30 g
bis 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500 a ___
401 bis 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500 g (
501 bis 600 900 540 270 1200 800 400 1500 1000 500 g
. Anm.3) 601 bis 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470 % m
8 | Geschwindigkeit | Hubbereich |_701 bis 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380 o | L
£ | [mmis] 801 bis 900 — — — 610 410 200 930 620 310 IiIJ
§ 901 bis 1000 — — — 510 510 170 780 520 260
o 1001 bis 1100 — — — — — — 500 440 220
a 1101 bis 1200 — — — — — — 500 380 190 [ S—
% max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 20000 (Siehe Seite 104 fir die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.)
g Positionier- Grundausfiihrung +0,02 22
.§ Wiederholgenauigkeit [mm] | Prézisionsausfiihrung +0,01 0o
i Grundausfilhrung max. 0,1 Ll
Leerlauf [mm] Anm-© Prézisionsausfiihrung max. 0,05 -1
Steigung [mm] 20 12 6 | 24 [ 16 8 [ 30 [ 20 [ 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm.5) 50/20 (0]
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSO), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSCY) [1
Fuhrungsart Linearfihrung 8
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 -l
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
§ Motorausgang/GréBe 100 W/CJ40 200 W/0J60 [ 400 W/0J60
S | Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) E
% Encoder Motorausfiihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Aufldsung: 131072 p/rev) (&)
g Motorausfiuihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 p/rev) L_IIJ
'§ Leistungsaufnahme Horizontal 45 65 210
o | [W]AM.6) Vertikal 145 175 230
f,’, Standby-Leistungsaufnahme | Horizontal 2 2 2 <
E im Betriebszustand [W] A7) | Vertikal 8 8 18 0.
._.2_, max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm.8) 445 725 1275 (u‘j
k5 g | Ausfiihrung Anm-9) spannungsfreie Funktionsweise -l
2 S| Haltekraft [N] 78 131 255 131 197 385 220 [ 330 660
f__g’é Leistungsaufnahme bei 20 °C [W] Anm. 10) 6,3 7.9 7,9 N
8= | Nennspannung V] 24VDC +10 %

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhtibe in Verbindung, da diese als

Sonderbestellung gefertigt werden.

Anm.2) Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)" auf Seite 104.
Die zuldssige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.

Anm. 3

Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der
Antrieb wahrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

)
Anm. 4) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb. Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in
Anm. 5) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und Betrieb ist.
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) Anm.9) Nur bei Wahl der Motoroption ,mit Motorbremse".
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme filr die Motorbremse.
Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Gewicht
Serie LEFS25S[]
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 650 | 800
Motor- S2 2,00 2,14 | 2,28 | 2,44 (2,56 | 2,69 | 2,84 | 2,99 | 3,12 | 3,24 | 3,40 | 3,54 | 3,68 | 3,82 | 3,96 | 4,14
Ausfihrung | S6 | 2,06 | 2,20 | 2,34 | 2,50 | 2,62 | 2,75 | 2,90 | 3,05 | 3,18 | 3,30 | 3,46 | 3,60 | 3,74 | 3,88 | 4,02 | 4,20
ausétaliches Gewicht mit Motorbremse [kg] S2: 0,2/S6: 0,3
Serie LEFS32S[]
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000
Motor- S3 3,40 | 3,60 | 3,80 | 4,00 | 4,20 | 4,40 | 4,60 | 4,80 | 5,00 | 5,20 | 5,40 | 5,60 | 5,80 | 6,00 | 6,20 | 6,40 | 6,60 | 6,80 | 7,00 | 7,20
Ausfiihrung S7 3,34 | 354|374 394 | 414 | 434 | 454 | 474|494 514 | 534 | 554 |574|594 |6,14 6,34 | 6,54 | 574|694 | 7,14
ausétaliches Gewicht mit Motorbremse [kg] S3:0,4/S7: 0,7
Serie LEFS40S[]
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
Motor- S4 5,82 (6,10 | 6,38 | 6,65 6,95 |7,25|7,51|7,80|8,07|825|8,63|890|9,20|9,45|9,76 | 10,05|10,32 | 10,60 | 11,16 | 11,72
Ausfiihrung S8 592 |6,20 | 6,48 | 6,75 |7,05|7,35|7,61|790 8,17 |8,35|8,73|9,00|9,30|9,55|9,86 |10,15|10,42|10,70| 11,26 | 11,82
ausétaliches Gewicht mit Motorbremse [kg] S4:0,7/S8: 0,7
120
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Serie LEFS

Konstruktion

Motor Axial-Ausfiihrung

A—

é

|

9

A T ?

ot e/ ° I
i
o o o 5 ‘
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéduse Aluminiumlegierung eloxiert 11 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
2 |Fihrung — 12 |Kupplung —
3 | Kugelumlaufspindel, Welle — 13 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — 14 |Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 15 |[Motor —
6 |Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 16 |eingegossene Kabel NBR
7 | Schutzband-Niederhalter | synthetischer Kunststoff 17 | Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
8 |Gehéduse A Aluminium Druckguss beschichtet 18 |Staubschutzband rostfreier Stahl
9 |Gehéuse B Aluminium Druckguss beschichtet 19 |Lager —
10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 20 |Lager —
121
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Konstruktion

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

parallele Motorausfiihrung

C-C

B—

{Modellauswahl

” LEFS }‘

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECP1 | LEC-G | FESRS

LECPA

AC-Servomotor

Stiickliste

Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.

1 |Gehiuse Aluminiumlegierung eloxiert Motor m

2 |Fihrung — 17 (Absolut-Encoder) . h

3 |Kugelumlaufspindel, Welle — Motor —

4 | Kugelumlaufspindel, Mutter — (Inkremental-Encoder)

5 |Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 18 |Motoradapter Aluminiumlegierung eloxiert L

6 |[Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 19 |Befestigung Schutzband rostfreier Stahl T

7 |Schutzband-Niederhalter | synthetischer Kunststoff 20 |Staubschutzband rostfreier Stahl (7))

8 |Gehéuse A Aluminium-Druckguss beschichtet 21 |Lager — O

9 |Gehéduse B Aluminium-Druckguss beschichtet 22 |Lager — IilJ

10 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung —

11 |Abdeckung Aluminiumlegierung |  beschichtet Ersatzteile /Riemen (O]

12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung Nr. GroBe Bestell N. I'ulj

13 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung 25 LE-D-6-2 -l

15 | Abdeckplatte Aluminiumlegierung beschichtet 14 32 LE-D-6-3

16 |Schlitten-Zwischenstiick | Aluminiumlegierung | beschichtet (nur LEFS32) 40 LE-D-6-4 § g
23
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Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

LEFS25

3H9 (+g,025)

n x @4,5 < Tiefe 3
= Motoroption: mit Motorbremse
‘
Q B B - B - - - Encoderkabel (97)
Motorbremsenkabel (@4,5)
120
D x 120 (= E) F 10 Motorkabel (@6)
B (209)
3
L (2,2) '
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 (169) 58
10_| |_(56) Hub (54) 38
(4) Z-Phasen-Erfassungsposition 241
S 0| oo | des Encoders Am-3) ——f—— |
IR
i o : g
© <
N Y
M4 x 0,7
6,1 Gewindetiefe 8

(F.G. Masseanschluss)

Encoderkabel (&7)

@3H9 (5°°) (102)
Tiefe 3 64
Bezugsebene fiir Gehdusemontage Anm- 1) M 45 Motorkabel (26)
Gewindetiefe 8,5 ©
- - - ] - (2]
© © ) =
==
H - o o =§“
3 )
@ 3H9 +g,025
Tiefe 3

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir

Gehdusemontage montieren, stellen Sie die

Hoéhe der

gegenuberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der
R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann,

wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen

Sie sicher,

dass das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die
Werkstlcke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom

Hubende der Motorseite.

123

Abmessungen [mm]
L

el ohne Motorbremse | mit Molororemse A B n D E F
LEFS25011-500] 339 379 56 160 4 — — 20
LEFS25011-100C] | 389 429 106 210 4 — —
LEFS2501(1-15000 | 439 479 156 260 4 — —
LEFS25011-200] | 489 529 206 310 6 2 240
LEFS2501(1-2501 | 539 579 256 360 6 2 240
LEFS2501(1-30001 | 589 629 306 410 8 S 360
LEFS25011-3501 | 639 679 356 460 8 3 360
LEFS25011-4000] | 689 729 406 510 8 3 360
LEFS2501(1-45000 | 739 779 456 560 10 4 480 35
LEFS25011-5001 | 789 829 506 610 10 4 480
LEFS2501(1-5501 | 839 879 556 660 12 5 600
LEFS25011-6001 | 889 929 606 710 12 5 600
LEFS25011-6501 | 939 979 656 760 12 5 600
LEFS25011-700] | 989 1029 | 706 810 14 6 720
LEFS25011-75000 | 1039 | 1079 | 756 860 14 6 720
LEFS25011-800C1 | 1089 | 1129 | 806 910 16 7 840

SVC
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFS

=
g
3
%
=2
. S
Abmessungen: axialer Motor —
-
LEFS32
5H9 (*5°%°) . . )
nxo55 ot ; Motoroption: mit Motorbremse |
ee o] Encoderkabel (&7) % ﬂ
£
8 o _‘% Motorbremsenkabel (J4,5) %
Motorkabel (@6) Q=
D x 150 (= E) 15]15 g
5 E s
i 17]
‘ -
e T
L (2,2)
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) Anm-2) 62 (201) 70 S —
(66) Hub (64) 48 ©©
(4) Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am- 3 2+1 <0
I (]e)
CR— | S | — 3 TT]T]
0 * = ]
© o
(S}
[oe] o
g’ © M4 x 0,7 (5
75 Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss) T
@5H9 ("8’030 ) (1 22) 8
Gehausemontage A" 1) Tiefe 5 70 Encoderkabel (37) |
Bezugsebene 4xM6x1 P
\ Gewindetiefe 9,9 3 Motorkabel (96)
Lo2 = = ko) ~—
- : m | | o
Ty (&)
| O O < m
) 0 |
© 1)
5H9 (+(0),030)
Tiefe 5 <
o
(u.j
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fur |
Gehadusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
gegenlberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung —
auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn
er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das
am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die Werksticke und
Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende 5
der Motorseite. 2
- -
Abmessungen mm] |3
Modell 3 A | B | n D | E |2
ahne Molorvemse | mit Motorbremse m
LEFS32011-500] 391 421 56 180 4 — — (TH
LEFS32001-1000] 441 471 106 230 4 — — 17]
LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 | 4 | — | — -
LEFS32011-200C] 541 571 206 330 6 2 300
LEFS32001-25000 591 621 256 380 6 2 300 |
LEFS3201-3000] 641 671 306 430 6 2 300 T
LEFS32011-35001 691 721 356 480 8 3 450 7))
LEFS32001-4000] 741 771 406 530 8 3 450 O
LEFS320-45000 791 821 456 580 8 3 450 Ll
LEFS32011-500C1 841 871 506 630 10 4 600 -l
LEFS3200-55000 891 921 556 680 10 4 600
LEFS3201-6000] 941 971 606 730 10 4 600 (I.E
LEFS32011-65001 991 | 1021 656 780 12 5 750 w
LEFS320C1(1-70001 | 1041 | 1071 706 830 12 5 750 |
LEFS32011-75000 | 1091 | 1121 756 880 12 5 750
LEFS32[11-800C1 | 1141 | 1171 806 930 14 6 900 ( £ 2
LEFS32011-85001 | 1191 | 1221 856 980 14 6 900 ;§_ E
LEFS320J-90000 | 1241 | 1271 | 906 | 1030 | 14 6 900 £3
LEFS32(11-9501 | 1291 | 1321 956 | 1080 16 7 1050 2 ]
LEFS32011-10000]| 1341 | 1371 | 1006 | 1130 16 7 1050
124
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Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor

LEFS40

6H9 (+8,030 )

n x 96,6 Tiefe 6
~
e
3 - - - +—H -
150
D x 150 (= E) 60 15
L (3,1)
13 86 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) Avm-2) 86 (223,5)
(90) Hub (88)
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A3
(4) o © N 2+1
- - .., «®®
[ 1 Tl W |1 d [0
1 ] LY T 1
Encoderkabel (97)
4 xM8x 1,25
SXVEX LSS (170) Motorkabel (@6)
Bezugsebene fiir Gewindetiefe 13 106
Geh&ausemontage Anm- 1) 60
<
AN £ - 3
ﬁ 5 5 ) %
H [5) [6) © S
~l @6H9 (3°% )
Tiefe 7
6H (*3°%)
Tiefe 7

Motorkabel (06)

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der
Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren,
stellen Sie die Héhe der gegenlberliegenden
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung
auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich
bewegen kann, wenn er zuruck zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass
das am Schlitten angebrachte Werkstuick nicht die
Werksticke und Anlagen im Umfeld des
Schlittens behindert.

Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase
ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Motorbremsenkabel (34,5)

Encoderkabel (97)

Motoroption: mit Motorbremse

Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss)

(253,5)
Abmessungen [mm]
L
MR ofine Motorbremse | mit Motorbremse A B n D E
LEFS40011-15000 564,5 594,5 156 328 4 — 150
LEFS400101-2000] 614,5 644,5 206 378 6 2 300
LEFS40011-25001 664,5 694,5 256 428 6 2 300
LEFS4001(1-3000] 714,5 7445 306 478 6 2 300
LEFS40011-3500] 764,5 794,5 356 528 8 3 450
LEFS40011-4000] 814,5 844,5 406 578 8 3 450
LEFS40011-45001 864,5 894,5 456 628 8 3 450
LEFS400C11-5000] 914,5 944.5 506 678 10 4 600
LEFS40011-55001 964,5 994,5 556 728 10 4 600
LEFS400C1(1-6000] 1014,5 | 1044,5 606 778 10 4 600
LEFS40011-6500] 1064,5 | 1094,5 656 828 12 5 750
LEFS4001(1-7000] 1114,5 | 11445 706 878 12 5 750
LEFS40011-75000 1164,5 | 11945 756 928 12 5 750
LEFS40011-800C] 1214,5 | 11445 806 978 14 6 900
LEFS40011-85001 1264,5 | 1294,5 856 1028 14 6 900
LEFS4001(1-90001 1314,5 | 13445 906 1078 14 6 900
LEFS40011-9500] 1364,5 | 1394,5 956 1128 16 7 1050
LEFS400C101-10000] | 1414,5 | 1444,5 | 1006 1178 16 7 1050
LEFS400101-110000 | 1514,5 | 15445 | 1106 1278 18 8 1200
LEFS40011-120000 | 1614,5 | 1644,5 | 1206 1378 18 8 1200

ZSNC



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serle LEFS

E
E
Abmessungen: paralleler Motor —
LEFS25R
(2
B 10 _ h
D x 120 (= E) F =1
120 3H9 (*3%®) £
nxo45 Tiefe 3 <
- . - . . . 9 I
= = < Motor-Einbaulage: linke Seite parallel | Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel g
2 — —t | LEFS25LSO0 |  LEFS25RSOO £
106 106 Sl
, 17]
o ® © ® [ J
Kk O N
BRI
® ® ® e J*
- - - - I S
({e]{e]
Hubende der Motorseite <o
L 00
10| (52 A (Schiitten-Verfahrweg) 52 405 H'-_'IJ
(56) Hub (54)
(4) Z-Phasen-Erfassungsposition: 2+1 Anm-2) 58
| o (Z) 448 38 (_?
.. 8T L , &)
: = L ] 17]
| ] -
: 3
0|
© -
M4 x 0,7 6| - - - - - o
Gewindetiefe 8 mit Motorbremse/LEFS251SC1-C1B 8
@3H9 (+g,025 ) (F.G. Masseanschluss) -- -- -- -- -- _
Tiefe 3 X (2,4) i Motorbremsenkabel (34,5)
4XxM5x0,8 w N Encoderkabel (37) Motorkabel (&6) <
Gewindetiefe 8,5 - a
Gehausemontage Anm- 1) § O
Bezugsebene [T
o
_ 0 =]z © |
H = = o< o e
. B _ O m o X (2,4) —
% — - w
f © N
sty R
3H9 (+g,025) |
Tiefe 3 45 - _
64 | ‘ = g
(102) I - - §
e+ o 1 S
_— »
Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der ~ ~ 1)
Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, < m
stellen Sie die Hohe der gegenlberliegenden S
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung w
auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm). Ab -l
Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase messungen (mm]
ausgehend vom Hubende der Motorseite. Modell L A B n | D|E F
Konsultieren Sie SMC beziiglich der Einstellung LEFS2500S[-50C1 | 2105 | 56 | 160 | 4 | — | — | 20 [ L __
der Z-Phasenerkennungsposition am Hubende LEFS2501S1-1000] | 2605 | 106 | 210 | 4 | — | — 0
der Endseite. LEFS25]SJ-15000 | 310,5 | 156 | 260 4 | — | — 7))
LEFS25C1S[1-200C] | 360,5 | 206 | 310 6 2 | 240 (&)
LEFS250]S[1-2500] | 410,5 | 256 | 360 | 6 | 2 | 240 w
LEFS25C1S[1-30001 | 460,5 | 306 | 410 8 | 3 | 360 o
LEFS2501S[1-35000 | 510,5 | 356 | 460 8 3 | 360 o
LEFS2500S1-40000] | 560,5 | 406 | 510 8 | 3 |360 L
LEFS25(1S[1-450(] | 610,5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480 | 35 L
LEFS25C1S[1-50000 | 660,5 | 506 | 610 | 10 4 | 480 |
LEFS250]S1-55000 | 7105 | 556 | 660 | 12 | 5 | 600
Motorabmessungen (mm] LEFS2500S-60000 | 760,5 | 606 | 710 | 12 | 5 [ 600 g2
Motor X w 4 LEFS2501S[1-65001 | 810,5 | 656 | 760 | 12 5 | 600 §§
ohne Moororemse | mit Motarbremse |ohne Moorbremse | mit Motorbremse |ohne Motobremse | mit Motorbremse LEFS2500S-7000] | 860,5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 % 2
S2 116,5 | 153,4 87 123,9 14,1 15,8 LEFS2501S(1-75000 | 910,5 | 756 | 860 | 14 6 | 720 £8
S6 111,9 | 153 82,4 | 1235 14,1 15,8 LEFS25C1S[1-8000] | 960,5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840
12
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Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS32R
B 15
D x 150 (= E) 15
150 5H9 (5°%°)
nxo5,5 Tiefe 5
o - o
©
Hubende der Motorseite
L
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) 62 55
(66) Hub (64)
(4) Z-Phasen-Erfassungsposition: 2+1 Am-2)
| 8| o

@5H9 (*9%%°)

Tiefe 8 (Senkungstiefe 3)

M4 x 0,7
Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss)

X (2,4)
4 x MG X 1 w
Gewindetiefe 12,5 N
(Senkungstiefe 3)
Gehausemontage Anm- 1)
Bezugsebene
3 il o0
| O 0- %—
: T o 7
<
| IGY O g i
0
n
5H9 (+8,030)
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 42
70
(122)
Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E
LEFS32(1S[1-500] 245 56 | 180 4 — —
LEFS3200S[1-1000 | 295 | 106 | 230 4 — —
LEFS3200S1-15000 | 345 | 156 | 280 4 — —
LEFS32C1S[1-200C1 | 395 | 206 | 330 6 2 300
LEFS32(1S[1-25001 | 445 | 256 | 380 6 2 300
LEFS3201S[1-3000] | 495 | 306 | 430 6 2 300
LEFS32(1S[1-350(1 | 545 | 356 | 480 8 3 450
LEFS3201S[1-4000] | 595 | 406 | 530 8 3 450
LEFS3201S[1-450(1 | 645 | 456 | 580 8 3 450
LEFS32C1S[1-500C1 | 695 | 506 | 630 10 4 600
LEFS3200S[1-55001 | 745 | 556 | 680 10 4 600
LEFS3201S[1-6001 | 795 | 606 | 730 10 4 600
LEFS32(1S[1-6501 | 845 | 656 | 780 12 5 750
LEFS32C1S[1-7001 | 895 | 706 | 830 12 D 750
LEFS3201S[1-7501 | 945 | 756 | 880 12 5 750
LEFS321S[1-800C1 | 995 | 806 | 930 14 6 900
LEFS3201S[1-850(1 | 1045 | 856 | 980 14 6 900
LEFS32(1S1-90001 | 1095 | 906 | 1030 14 6 900
LEFS3201S[1-95001 | 1145 | 956 | 1080 16 7 1050
LEFS3201S[1-1000C] 1195 | 1006 | 1130 16 7 1050
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O
2

Motor-Einbaulage: linke Seite parallel | Motor-Einbaulage: rechte Seite parallel
LEFS32ESDD B LEFS@ZRSDQ
Encoderkabel (J7) Encoderkabel (97)
132,5 132,5
® ® : @ @ @)
3 8 1 1 38
® ® ' & (3 \
Motorkabel (D6) Motorkabel (6) \
70
60 48
' 2
L = ~
0

7,5

mit Motorbremse/LEFS32000-00B

Motorbremsenkabel (94,5)

Encoderkabel (7)

Motorkabel (96)

Anm. 1)

Anm. 2

—

Motorabmessungen

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der
Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen
Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des
Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein
(empfohlene Héhe 5 mm).

Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom
Hubende der Motorseite. Konsultieren Sie SMC bezlglich
der Einstellung der Z-Phasenerkennungsposition am
Hubende der Endseite.

[mm]
Motor X v W. z -
ofine Motorbremsg | mit Motorbremse {ohng Motorbremse | mit Motorbremse |ohne Motorbremse | mit Motorbremse
S3 121,7 | 150,3 88,2 116,8 17,1 17,1
S7 110,1 149,6 76,6 116,1 17,1 17,1




Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serle LEFS

E
g
Abmessungen: paralleler Motor p—
LEFS40R
B 15 (LE
D x 150 (= E) 60 5w
150 6H9 (*9°%) B B B B B B ol
N x 96,6 Tiefe 6 Motor-Einbaulage: linke Seite parallel | Motor-Einbaulage: rechte Seite paraliel | |
= = = % LEFS40LS[1 LEFS40RSI ) —
o \ N Encoderkabel (07) ‘ Encoderkabel (97) *é
~ - - I
i 153 153 °(m
: i
= a?, ® ® ® ® 18 L
38 \;{’ " 8(3 -
/ - & & ! @ ® 7‘Y\ !
R [Motoreabel (06) Motorkabel (@6) e —
L Hubende der Motorseite g%
- 90 il
13 (86) A (Schlitten-Verfahrweg) 86 62,4 7 o1 T
(90) Hub (88)
(4)  Z-Phasen-Erfassungsposition: 2+1 Am-2) o
1 — s K| i - 8 ‘ 8 S
S — S 0
| M4xo07 wof -
Gewindetiefe 8 8
28 (F.G. Masseanschluss)
0 -
+0,030 X 2,4 - -- - = - - [a B
@6H9 (%) W B mit Motorbremse/LEFS40JS1J-C1B O
Tiefe 7 -- -- -- -- -- -- |__|IJ
i Motorbremsenkabel (@4,5)
4 x M8 x 1,25 N |
Gewindetiofo 13 s 1 Encoderkabel (97) /W
(e AL - ;
Gehausemontage Anm- 1) E
Bezugsebene
e O
—— 0
[s]
ﬁ - = 1T -
p— _"__ 0 . ﬂg —_—
! e
[} [}
~]
6H9 (+8,030) 1]
Tiefe 7
60 L ﬁo - .
106 ‘ *g
170 i ) )
(170) I ﬂ,] S
Lo o 9 | @
Abmessungen [mm] 2
Modell L A B n D E ’ m
LEFS4001S[1-1500] 4083,4 156 328 4 — 150 L
LEFS400C1S[1-2000C1 453,4 206 378 6 2 300 ﬂ
LEFS400JSC-2500] 5034 256 428 6 2 300 Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene
LEFS4001SO-30000 553,4 306 478 6 2 300 fir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe der
LEFS400S-3500 6034 | 356 | 528 8 3 450 gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund der L _\——
LEFS400]S-4000] 6534 | 406 | 578 8 3 450 R-Anfrasung auf min. ein (empfohlene Hohe 5 mm). T
LEFS4000S1-45001 703,4 456 628 8 3 450 Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom 7))
LEFS4000S1-50000 753,4 506 678 | 10 4 600 Hubende der Motorseite. Konsultieren Sie SMC bezuglich O
LEFS4001S[1-550] 803,4 556 728 10 4 600 der Einstellung der Z-Phasenerkennungsposition am [T |
LEFS4001S[-600C] 8534 | 606 | 778 | 10 4 600 Hubende der Endseite. -
LEFS4001S1-6500] 903,4 656 828 12 5 750
LEFS4001SC-7000] | 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750 o
LEFS4001S1-75001 1003,4 756 928 12 5 750 L
LEFS40C1S[1-8001 1053,4 806 978 14 6 900 -l
LEFS4001S[1-85001 1103,4 856 | 1028 14 6 900
LEFS40C1S[1-90001 | 11534 | 906 | 1078 | 14 6 900 Motorabmessungen mm (23
LEFS400JS[-950C] | 1203,4 | 956 | 1128 | 16 7 | 1050 Motor X w z E
LEFS40C1S[1-1000C1 | 1253,4 | 1006 | 1178 16 7 1050 ohne Motororemse| mit Motorbremse {ohne Motorremse| mit Motorbremse fohne Motorbremse| mit Motorbremse % £
LEFS4000S[1-1100] | 1353,4 | 1106 | 1278 18 8 1200 S4 149,2 177,8 110,2 138,8 171 171 £=
LEFS4001S[1-12000] | 1453,4 | 1206 | 1378 18 8 1200 S8 137,5 177 98,5 138 17,1 17,1
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Serie LEFS

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

| Design |

| Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anwenden, die die Betriebsbereichsgrenzen
libersteigt.
Wahlen Sie einen passenden Antrieb je nach Last und zuléssigem Moment. Bei
einem Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine UberméaBige
exzentrische Last auf die Fihrung, was zu einem vermehrten Spiel der Fihrung,
Genauigkeitsverlust und eine verkirzten Lebensdauer des Produkts fiihrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht in Anwendungen, in
denen es UberméBigen externen Kréften oder StéBen
ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen flihren.

] Auswahl \

A Warnung

1. Die Geschwindigkeit nicht lGiber die Betriebs-

bereichsgrenzen hinaus steigern.
Einen geeigneten Antrieb in Relation zu der zulassigen Nutzlast und
der Geschwindigkeit sowie der jeweils zuldssigen Hubgeschwindigkeit
auswahlen. Der Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichsgrenzen kann
negative Auswirkungen haben, wie stérende Gerdusche,
Genauigkeitsverlust und eine verkiirzte Produktlebensdauer.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht in Anwendungen,
in denen es liiberméBigen externen Kréaften oder
StoBen ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen fihren.

3. Wenn das Produkt wiederholt in Zyklen mit Teilhiiben
betrieben wird (siehe nachstehende Tabelle), betreiben
Sie es min. alle 10 Hiibe einmal mit Vollhub.

Andernfalls kann sich die Schmierung abnutzen.

Modell Teilhub
LEFS25 max. 65 mm
LEFS32 max. 70 mm
LEFS40 max. 105 mm

4. Wenn der Schlitten einer externen Krafteinwirkung
ausgesetzt ist, muss die Bemessung des Antriebs
unter Beriicksichtigung der gesamten Nutzlast
einschlieBlich der externen Krafteinwirkung erfolgen.

Wenn Kabelfihrungen oder bewegliche Schlduche am Antrieb
angebracht sind, kann der Gleitwiderstand des Schlittens erhoht
werden, was zu einem Betriebsausfall des Produkts fuhren kann.

5. Die Vorwarts-/Riuckwéartsdrehmoment-Grenze ist

standardmaBig auf 100 % eingestellt (das 3-Fache
des Nenn-Drehmoments des Motors).
Dieser Wert ist das max. Drehmoment (der Grenzwert) fiir ,Positions-
Steuerungsmodus”, "Geschwindigkeits-Steuerungsmodus" oder
LPositioniermodus”. Wenn das Produkt mit einem kleineren Wert als
dem Standardwert betrieben wird, kann die Beschleunigung wéhrend
des Antriebs abnehmen. Stellen Sie den Wert ein, nachdem Sie
Uberprift haben, welches Gerat tatsachlich verwendet wird.

129

AAchtung

. Den Schlitten nicht auf das Hubende aufprallen lassen.
Bei Eingabe unzulassiger Befehle, wie z. B. die Verwendung des
Produkts auBerhalb der Betriebs- oder Hubbereichsgrenzen
durch Anderung der Controller-/Endstufen-Einstellungen und/
oder der Ausgangsposition, kann der Schlitten auf das Hubende
des Antriebs aufprallen Diese Punkte vor der Verwendung prifen.
Wenn der Schlitten auf das Hubende des Antriebs aufprallt, kann
die Fuhrung, der Riemen oder der interne Anschlag besché&digt
werden. Dies kann einen fehlerhaften Betrieb zur Folge haben.

= AT X

Achten Sie bei Verwendung in vertikaler Richtung darauf, den
Antrieb vorsichtig zu handhaben, da das Werkstiick aufgrund
seines Eigengewichts herabfallen kann.

2. Die Ist-Geschwindigkeit dieses Antrieb wird durch
die Nutzlast und den Hub beeinflusst.
Prufen Sie die Spezifikationen unter Berlcksichtigung der
Vorgehensweise bei der Modellauswahl in diesem Katalog.

3. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

4. Das Gehause und die Schlittenmontageflachen
diirfen nicht verbeult, zerkratzt oder anderweitig
beschédigt werden.

Dies kann Unebenheiten auf der Montageflache, Spiel in der
Flhrung bzw. einen erhdhten Gleitwiderstand verursachen.

5. Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder Momentkrafte
anwenden.

Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uiberschreitet, kann
dies Spiel in der Flhrung verursachen, den Gleitwiderstand
erhéhen usw.

6. Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0,1 mm
abweichen.

Unebenheiten eines Werkstiicks oder Sockels, die auf das
Gehéause des Produkts montiert werden, kénnen zu Spiel in
der Fuhrung und einer Erhéhung des Gleitwiderstands flhren.

7. Halten Sie bei der Montage des Produkts mindestens
40 mm Biegeradius der Kabel ein.

8.Wéhrend der Positionieranwendung und im
Positionierbereich das Werkstiick nicht auf den
Schlitten aufprallen lassen.

ZSNC



Serie LEFS

Al

Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise.
Fir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe siehe ,,Sicherheitshinweise zum Umgang mit

SMC-Produkten” und die Bedienungsanleitung auf der SMC-Webseite, http://www.smc.eu

| Handhabung |

| Wartung

/A Achtung

9. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts
Schrauben mit der passenden Lange und ziehen Sie
diese mit dem korrekten Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wéhrend sich
bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage verdndern und unter
extremen Bedingungen der Antrieb von seiner Montageposition Iésen kann.

fixiertes Gehause

OA
- | I —
i N
I -
< %, >
Modell | Schraube oA L
[mm] [mm]
LEFS25 M4 4,5 24
LEFS32 M5 55 30
LEFS40 M6 6,6 31

Gehéduse-Montagebeispiel

Bezugsebene fir
Gehausemontage

Positionierstift
(Bezugsebene)

Positionierstift Y4
Die lineare Verfahrgenauigkeit ist die Bezugsebene fir die Gehdusemontage-
Bezugsebene. Wenn die lineare Verfahrgenauigkeit eines Schlittens
erforderlich ist, setzen Sie die Bezugsebene gegen Zylinderstifte, etc.

fixiertes Werkstiick

max. Anzugs- | L (max. Einschraub-
%—fé é _IY LIoc Selierbe drehmoment?N-m] ( tief)e [mm]
[} LEFS25 | M5 x 0,8 3,0 8
7 LEFS32| M6x 1 52 9
@ LEFS40 M8 x 1,25 12,5 13

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0,5 mm kirzer als die max. Einschraubtiefe
sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem Gehéause zu vem]eiden. Zu lange
Schrauben kénnten auf das Geh&use stoen und Fehlfunktionen o.A. verursachen.

10. Nicht mit fixiertem Schlitten und durch Bewegen
des Antriebsgehéuses in Betrieb nehmen.

11. Uberpriifen Sie in den technischen Daten die min.
Geschwindigkeit fiir jeden Antrieb.
Andernfalls kdnnen unerwartete Funktionsstérungen, wie Klopfen, auftreten.

P
Z

SVC

A Warnung

Wartungsintervall
Flhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtprifung Interne Prifung
Inspektion vor der taglichen 0O .
Inbetriebnahme

Inspektion alle 6
Monate/1000 km/ 5 @) O
Millionen Zyklen*

= Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fiir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale

¢ Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen Elementen oder
Befestigungsschrauben

e Austauschen des Riemens bei der parallelen
Motorausfiihrung (Fiihrung)
Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder bei Erreichen
der folgenden Distanz auszutauschen.

Modell Abstand
LEFS25C1SH 4100 km
LEFS25C1SA 2500 km
LEFS25C1SB 1200 km

Modell Abstand
LEFS32C1SH 6000 km
LEFS32[1SA 4000 km
LEFS32[1SB 2000 km

Modell Abstand
LEFS40CISH 6000 km
LEFS40C1SA 4000 km
LEFS40C1SB 2000 km
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W [ LEFS } {Modellauswahl

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

AC-Servomotor ‘
” LEFS }

LEFB

%

LEFG ‘ LECSO

@
2=
S S
2 2
= =

=
2=
&=
£3
=
eSS
2 S



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlaufflihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

LEFS25, 32, 40

=

Bestellschliissel

C€

11-LEFS|H

Reinraumseriei

100

&ééé» 6 o0 éécb&.

| 11 ‘ Vakuumausfiihrung ‘
@ pPrizision € motor O spindelisteigung [mm] @ Hub [mm]
—  |Grundausfiihrung| |Symbol|  Ausfiihrung  [Aisgengslestung ]| AntriebsgroBe| kompatible Endstufe | |Symbol|11-LEFS25|11-LEFS32/11-LEFS40 50
H | Prézisionsausflirung S2° AC-Servomotor 100 25 LECSAO-S1 A 12 16 20 b|s bis
S3 (Inkremental-Encoder)|— 200 32 LECSALI-S3 B 6 8 10 1000 1000
S4 400 40 LECSA2-S4 i * Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe.
9 GréBe LECSBO-S5 @ Motoroption
S6* 100 25 LECSCO-S5 — ohne
gg tggzg‘jzfs B mit Motorbremse R: recht
AC-Servomotor 0-S7 :rechts
40 s7 (Absolut-Encoder) 200 32 tgggggg; GVakuumanschIUSS* Y
LECSB2-S8 — links 5 =
S8 400 40 LECSC2-S8 R rechts link
LECSS2-S8 D sowohl links als auch rechts —links

# FUr die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix

der Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5.

@ Kabelausfiihrung Anm. 1) Anm.2)

@ KabellangeAnm 3)

# Vakuumanschluss "D" bei Ansaugleistung

€

von 50 I/min (ANR) und mehr auswahlen.

@ vo-Kkabeltinge (m]#9  {) Endstufen-Ausfiihrung

— ohne Kabel — ohne Kabel — ohne Kabel kompatible | Versorgungs-| GréBe
S Standardkabel 2 2m H ohne Kabel (nur Stecker) Endstufe spannung [V] |25 |32 |40
R Robotikkabel (flexibles Kabel) 5 5m 1 1,5 — ohne Treiber — (I 2K J
Anm. 1) Motor- und Encoderkabel sind inbegriffen. A 10m Anm. 4) Wenn ,ohne Endstufe" als A1 | LECSA1-SO | 100bis120 | @ | @ | —
(Das Motorbremsenkabel ist ebenfalls ~ Anm.3) Die Lange der Ausfihrung gewahlt wird, A2 LECSA2-S[0 |{200bis230 | @ | @ | ®
inbegriffen, wenn ,mit Motorbremse” Encoder-, Motor- und kann nur ,—: ohne Kabel” B1 LECSB1-S0 [100bis120 | @ | @ | —
gewahit wird.) Motorbremsenkabel gewahlt werden. B2 | LECSB2-SO [200bis230 | @ @ | @
Anm.2) Die Standard-Kabeleingangsrichtung ist ist dieselbe. Siehe Seite 165, wenn ein I/ Cci LECSC1-SO |100bis120 | @ | @ | —
18 SegonAchusteete (ltar Oiebaetoions. [ €2 | LesGase ootz (@ (@@
auf dieser Seirt)e beschrieben.) S1 | LECSS1-SO |100bis120/@ | @ | —
S2 LECSS2-S0 |200bis230 | @ | @ | @
Tabelle der anwendbare Hiibe ®: Standard * Bei Wahl der Endstufen-Ausfihrung ist das Kabel
b inb_egriffen. Die Kabelart und -lange auswahlen.
Modell mmj| 50 | 100| 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 450 | 500|550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 Be|sp.|el:
S282: Standardkabel (2 m) + Endstufe (LECSS2)
11-LEFS25 ¢ ®© © © © ©¢ ¢ ¢ ®¢ ®¢ ®¢ ¢ — —  — | — | —|—|—|— S2: Standardkabel (2 m)
11-LEFS32 © © © © © © & © ®© © ©¢ ©¢ ¢ ¢ ¢ & — | — | —  — — :ohne Kabel und Endstufe
11-LEFS40| — | — | ©® | ® | ® ([ ® ( © © © © © ® ® ® ® ® ©® | ® O O -Stitzfihrung/serie LEFG

* Bitte setzen Sie sich mit SMC fiir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

Kompatible Controller/Endstufe

Mit Stitzflihrung fir Werkstiicke mit groBem

Uberhang.

Endstufen-Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link mit direktem Eingang

Steuerungs-Encoder

17-bit-Encoder

18-bit-Encoder

18-bit-Encoder

fi; ' b
i W
Serie LECSB LECSC LECSS
Anzahl Punktetabellen — bis zu 255 (2 Stationen belegt) —
Impulseingang O — —
verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET I
Inkremental- Absolut Absolut Absolut

18-bit-Encoder

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung [V]

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

Details auf Seite
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Kugelumlaufspindel Serie 11-LEFS
Reinraum-Spezifikationen S
2
g
o
. =
Technische Daten p—
11-LEFS25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell 11-LEFS25S3 11-LEFS32S?3 11-LEFS40S3 g_)
Hub [mm] Anm.1) 50 bis 600 50 bis 800 150 bis 1000 5w
horizontal 20 20 40 45 50 60 o|-d
Nutzlast [kg] Anm. 2) £
utzlat kol vertikal 8 15 10 20 15 30 g
bis 400 900 450 1000 500 1000 500 »
401 bis 500 720 360 1000 500 1000 500 g
max Anm. 3) 501 bis 600 540 270 800 400 1000 500 g
Geséhwindigkeit Hubbereich 601 bis 700 — — 620 310 940 470 % m
o | [mmis] 701 bis 800 — — 500 250 760 380 o |
2 801 bis 900 — — — — 620 310 IiIJ
E 901 bis 1000 — — — — 520 260
S | max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 5000 (Siehe Seite 113 fiur die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.)
‘® | Positionier- Grundausfiihrung +0,02 L
a . i — "
o | Wiederholgenauigkeit [nm] |Prizisionsausfiihrung £0,01
S -- ({e]{e]
z Hysterese [mm] Avm. 4 Eir.ur?dausiuh"rung max. 0,1 <a
c Prézisionsausfiihrung max. 0,05 0o
£
9 | Steigung [mm] 12 6 16 8 20 10 L
o StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm-5) 50/20 —1d
Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Flihrungsart Linearfihrung (0]
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 6
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) w
ISO Ki 4 (ISO 14644-1
Reinheitsklasse Anm. 6) asse 4 ( ) -
Klasse 10 (Fed.Std,209E)
Schmierfett [ Kugelumlaufspindel/Linearfiihrungsteil Fett geringer Partikelbildung
o Motorausgang/GroBe 100 W/CJ40 200 W/CJ60 400 W/CJ60 E
S | Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) (&)
(7]
= Encoder Motorausflihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 p/rev) I'_IIJ
§ = Motorausfiihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 p/rev)
% 2| Leistungsaufnahme [W]| horizontal 45 65 210
G G| A7) vertikal 145 175 230 <
E Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2 ?5
@ | im Betriebszustand [W] A8 [ yertikal 8 8 18 w
= max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm. ) 445 725 1275 |
g & Ausfiihrung Anm. 10) spannungsfreie Funktionsweise
2, §| Haltekraft [N] 131 255 197 385 330 660
gg Leistungsaufnahme bei 20 °C [W] Anm. 11) 6,3 7,9 7,9
2= Nennspannung [V] 24 VDC %
Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhibe in Verbindung, da Anm. 6) Die Partikelbildungsrate schwankt je nach Betriebsbedingungen und
diese als Sonderbestellung gefertigt werden. Ansaugleitung. Siehe ,Kennlinie Partikelbildung" fur Details.
Anm. 2) Siehe ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fuhrung)" auf Seite 113. Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. =
Anm. 3) Die zuléssige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich. Anm. 8) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, %
Anm. 4) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb. wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten | €
Anm. 5) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer wird. g
Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit Anm. 9) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der | 3
dem Antrieb in Startphase.) Antrieb in Betrieb ist. )
Vibrationsbestandigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis Anm. 10) Nur bei Wahl der Motoroption ,mit Motorbremse". <
2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir [11]
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) die Motorbremse. h
Gewicht -
Serie 11-LEFS25S0] L
Hub [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 —
Motor- S2 2,00 | 2,14 | 2,28 | 2,44 | 256 | 2,69 | 2,84 | 2,99 | 3,12 | 3,24 | 3,40 | 3,54 (%
Ausfiihrung|  S6 2,06 | 2,20 | 2,34 | 2,50 | 2,62 | 2,75 | 2,90 | 3,05 | 3,18 | 3,30 | 3,46 | 3,60 O
ausétaliches Gewicht mit Motorbremse [kg] S2:0,2/S6: 0,3 L
-l
Serie 11-LEFS32S0] —
Hub [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 (0]
Motor- S3 3,40 | 3,60 | 3,80 | 4,00 | 4,20 | 4,40 | 4,60 | 4,80 | 500 | 5,20 | 5,40 | 560 | 5,80 | 6,00 | 6,20 | 6,40 [T
Ausfilhrung|  S7 3,34 | 354 | 3,74 | 3,94 | 4,14 | 434 | 454 | 474 | 494 | 514 | 534 | 554 | 5,74 | 594 | 6,14 | 6,34 L_IIJ
ausétzlches Gewicht mit Motorbremse [kg] S$83:0,4/S7:0,7
Serie 11-LEFS40SC] £ §
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 :.f,_g
Motor- S4 582 | 6,10 | 6,38 | 6,65 | 6,95 | 725 | 7,51 | 7,80 | 8,07 | 8,25 | 8,63 | 890 | 9,20 | 9,45 | 9,76 | 10,05 | 10,32 | 10,60 % £
Ausfihrung| S8 592 | 6,20 | 6,48 | 6,75 | 7,05 | 7,35 | 7,61 | 7,90 | 8,17 | 8,35 | 8,73 | 9,00 | 9,30 | 9,55 | 9,86 | 10,15 | 10,42 | 10,70 £E
ausétaliches Gewicht mit Motorbremse [kg] S4:0,7/S8: 0,7
132
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Serie 11-LEFS

Abmessung_;en: Kug_;elumlaufspindel

11-LEFS25
3H9 (+g,025)
nx @4,5 Tiefe 3 . .
— ¥ et Motoroption: mit Motorbremse
© R _ _ . N : : Encoderkabel (37)
Motorbremsenkabel (&4,5)
120 Motorkabel (36)
D x 120 (= E) F || 10
B (209)
‘ @
L 2.2) e —
(52) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 (169) 58
10_| | (56) Hub (54) 38
- - — <
@ O A N B ‘
2|?
sE=—=p=——:n O i T ©
.F | ?— o ©
| S
13,9 \Vakuumanschluss Rc1/8 6 M4 x 0,7

Encoderkabel (97)

Motorkabel (D6)

@3H9 (*59%) (102)
Tiefe 3 64
Bezugsebene fir Gehdusemontage Anm- 1) M 45
Gewindetiefe 8,5 ©
- - - o] - 52
H B N B I J 11 -
H o Q o =§_
o [Ie]
3 )

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flr
Geh&usemontage montieren, stellen Sie die Héhe der gegeniiberliegenden
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene

Héhe 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick
zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten
angebrachte Werkstlick nicht die Werkstliicke und Anlagen im Umfeld des

Schlittens behindert.

Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der

Motorseite.
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3H9 (+8,ozs)
Tiefe 3

Gewindetiefe 8

(F,G, Masseanschluss)

Abmessungen [mm]
L

Recel ohne Molorbremse | mit Motorbremse A B n D E F
11-LEFS2501(1-500] 339 379 56 160 4 — — 20
11-LEFS25011-100C] | 389 429 106 210 4 — —
11-LEFS250103-15000 | 439 479 156 260 4 — —
11-LEFS25[1J-200C] | 489 529 206 310 6 2 240
11-LEFS2501(1-2501 | 539 579 256 360 6 2 240
11-LEFS250101-300C1 | 589 629 306 410 8 S 360
11-LEFS25[11-350] | 639 679 356 460 8 3 360 35
11-LEFS25011-400C] | 689 729 406 510 8 3 360
11-LEFS250103-45000 | 739 779 456 560 10 4 480
11-LEFS25[1J-500C] | 789 829 506 610 10 4 480
11-LEFS2501(1-5501 | 839 879 556 660 12 5 600
11-LEFS250101-600C1 | 889 929 606 710 12 5 600

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

; e (=
Reinraum-Spezifikationen 5
3
3
=
» —
Abmessungen: Kugelumlaufspindel ——
— —
11-LEFS32 0
L
HE
5H9 (+8,oao) g
nx@55 Tiefe 5 ° £
Encoderkabel (97) 3
3 - - - = Motoroption: N
Motorbremsenkabel (J4,5) mit Motorbremse g
Motorkabel (@6) g m
150 (231) ™
D x 150 (= E) 15]15 | w
B @] -~
! ®
‘ I
L 22 <5
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) Anm- 2) 62 (201) 70 88
(66) Hub (64) © 48 O
4),] Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A 3) 241 b
e ] T < o
0 g i
P =13 O
o] o ' L
¢ © 14,9 \Vakuumanschluss Rc1/8 M4 x 0,7 -
75, Gewindetiefe 8 (F.G. Masseanschluss)
@5H9 (fg’OSO) (122) -
Geh&usemontage Anm- 1) Tiefe 5 70 Encoderkabel (@7) o
Bezugsebene 4xM6x1 42 (&)
Gewindetiefe 9,9 < Motorkabel (06) w
- - - < -l
L o o
- I - ]
& [o} [o} E
3 0 ®
5H9 (+8,030) _l
Tiefe R
Anm. 1)Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flr
Geh&ausemontage montieren, stellen Sie die Héhe der gegeniiberliegenden
Flache bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein
(empfohlene Hohe 5 mm). =
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er %
zurtick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am £
Schlitten angebrachte Werkstlck nicht die Werkstlicke und Anlagen im g
Umfeld des Schlittens behindert. 8
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der &)
Motorseite. < m
L
Abmessungen [mm] IiIJ
L
Modell omne Molorbremse mit Molorbremse) b e n D E
11-LEFS32011-500] 391 421 56 180 4 — — |
11-LEFS32011-10001 441 471 106 230 4 — — —
11-LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 4 | — | — (%
11-LEFS320J1-2000] 541 571 206 330 6 2 300 O
11-LEFS321J-2500] 591 621 256 380 6 2 300 L
11-LEFS32101-3000] 641 671 306 430 6 2 300 -l
11-LEFS32011-3500] 691 721 356 480 8 3 450
11-LEFS320000-40001 | 741 | 771 | 406 | 530 8 3 | 450 (O]
11-LEFS32010-4500] 791 821 456 580 8 3 450 I'ulj
11-LEFS320J1-5000] 841 871 506 630 10 4 600 |
11-LEFS321-5500] 891 921 556 680 10 4 600 L
11-LEFS32[11-600] 941 971 606 730 10 4 600 28
11-LEFS3201-65001 | 991 | 1021 | 656 | 780 | 12 5 750 £ =
11-LEFS3201(1-700C1 | 1041 | 1071 706 830 12 ) 750 g é
11-LEFS3201-75000 | 1091 | 1121 756 880 12 5 750 25
6 D

11-LEFS320-8000]

1141

1171

806 930 14

ZS\VC



Serie 11-LEFS

Abmessung_;en: Kug_;elumlaufspindel

11-LEFS40
6Ho (*00%)
n x 96,6 Tiefe 6
~
=
© _ _ F _ _
~
e —————
150
D x 150 (= E) 60 15
B
L (3,1)
13 86 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) Anm-2) 86 (223,5)
(90) Hub (88)
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders -9 0
2+1 2
(4) ©| g fleST
7 =7 B 1 1)
| LY A A Q\\
12,9 Vakuumanschluss Rc1/8
Encoderkabel (97)
4 x M8 x 1,25
m (170) Motorkabel (&6)
Bezugsebene fir ewindetiele 106
Gehdusemontage A" 1) 60
\ NS )
- - - ! 1)
ﬁ S S S S
N
H ) ) ) ; [

Motorkabel (26)

@6H9 (:3%%°)
Tiefe 7

6H9 (+g,030)

Motorbremsenkabel (34,5)

Encoderkabel (97)

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der
Bezugsebene fir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die HOhe der
gegenlberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein
(empfohlene H6he 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich
bewegen kann, wenn er zurltck zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Schlitten angebrachte Werkstuick
nicht die Werkstucke und Anlagen im Umfeld
des Schlittens behindert.

Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase
ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Tiefe 7

Motoroption:
mit Motorbremse

i
To)
@

—
™,

T
E'L M4 x 0,7

Gewindetiefe 8
(F.G. Masseanschluss)

(253,5)
®
Abmessungen [mm]
L
hecel ohng Motorbremse {mit Motorbremse A B n o E
11-LEFS40010-1500] 564,5 594,5 156 328 4 — 150
11-LEFS400101-2000] 614,5 644,5 206 378 6 2 300
11-LEFS40011-2500] 664,5 694,5 256 428 6 2 300
11-LEFS40011-3000] 714,5 7445 306 478 6 2 300
11-LEFS40011-35001 764,5 794,5 356 528 8 3 450
11-LEFS40011-400C] 814,5 844,5 406 578 8 8 450
11-LEFS40011-4500] 864,5 894,5 456 628 8 3 450
11-LEFS40010-5000] 914,5 944,5 506 678 10 4 600
11-LEFS40011-55001] 964,5 994,5 556 728 10 4 600
11-LEFS40011-6000] 1014,5 | 1044,5 606 778 10 4 600
11-LEFS40011-6501 1064,5 | 1094,5 656 828 12 5 750
11-LEFS40011-700C] 1114,5 | 11445 706 878 12 5 750
11-LEFS400101-7500] 1164,5 | 1194,5 756 928 12 5 750
11-LEFS40011-8000] 1214,5 | 11445 806 978 14 6 900
11-LEFS40011-8501] 1264,5 | 1294,5 856 | 1028 14 6 900
11-LEFS40011-900C] 1314,5 | 1344,5 906 | 1078 14 6 900
11-LEFS40011-95001 1364,5 | 1394,5 956 | 1128 16 7 1050
11-LEFS4000-10000 | 1414,5 | 14445 | 1006 | 1178 16 7 1050

ZSNC
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Riemenantrieb €SI

Serie LEFB

LEFB25, 32, 40

Bestellschliissel

C€

LEFB

40| |54s -[300] -[S
000

2|A1
06 66 006

®

“ GroBe 6 Motor e aquivalente Steigung @ Hub
25 Symbol|  Ausfithrung | Ausgengslisurg ]| Antriebsgroe | kompatible Endstufe| | S | 54 mm | 300 300 mm
32 s2* AC-Servomotor 190 25 LECSALI-S1 @ . bis bis
40 S3_ | | emontaEncoder | 220 32 | LECSAIS3 Motoroption 3000 3000 mm
S4 400 40 LECSA2-S4 — ohne * Siehe Tabelle der anwendbaren Hube.
B otor s6* o | 25 | LEcsooss | e @) Kabelausfihrungen
Einbaulage LECSSLI-S5 @ Kabellénge —_ ohne Kabel
— | Montage oben AC-Servomotor LECSBLI-S7 — ohne Kabel S Standardkabel
V) Montage unten s7 (Absolut-Encoder) 200 32 ::Eggggg; 2 °m R |Robotikkabel (flexibles Kabel)
LECSB2-S8 5 5m Anm. 1) pie Mqtor- und Encoderkabel sind
S8 400 40 LECSC2-S8 A 10m inbegriffen. (Das Motorbremsen-
LECSS2-S8 # Die Kabel von Encoder, Motor und kgbel istgbensq inbegriffen, wenn
* Fir die Motorausfiihrungen S2 und S6 ist das kompatible Suffix Motorbremse haben dieselbe Lange. die Option mit Motorbremse

der Endstufen-Bestell-Nr. S1 und S5.
9 Endstufen-Ausfiihrung

@ I/0-Kabellange [m] A9

gewahlt wird.)
Anm.2) Die Standard-Kabeleingangs-

— ohne Kabel richtung st "(A) Achsenseite”.
. Versorgungsspannung GroBRe H ohne Kabel (nur Stecke) (Weitere Einzelheiten siehe Seite
kompatible Endstufe V] 25(32(40 1 35 164)
— ohne Treiber — ©® | ® | ® | 1y 3)Wennohne Endstufe’ als Ausfihrung gewahit wird, kann nur
Al LECSA1-SO 100bis120 | @ |® | — "—: ohne Kabel” gewahit werden.
A2 LECSA2-SJ 200 bis 230 [ AN AN J Siehe Seite 161, wenn ein /0-Kabel erforderlich ist. Stiitzfiih Iserie LEFG
B1 LECSB1-SO 100bis120 | @ | @ |— (Auch die Optionen werden au dieser Seite beschrieben.) M““Sfu‘t‘zf; ::1?19 fi’:" N
gf ::Egg?j:g fgg E:: ?28 : : : * Bei Wahl der Endstufen-Ausfiihrung ist das Kabel inbegrifien. ~ Verkstlicke mit L ’
C - Die Kabelart und -lange auswahlen. grBem Uberhang. : —
2 | LECSC2-SO 200bis230 | @ | @ | @ | poyer 5252 Standarckabel (2 m) + Endstufe (LECSS2) NS
S1 LECSS1-SO 100 bis 120 o 0 — S2: Standardkabel (2 m)
S2 LECSS2-SO 200 bis 230 (I 2K J —: ohne Kabel und Endstufe
Tabelle der anwendbare Hiibe @: Standard/O: Fertigung auf Bestellung
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000|1100|1200| 1300|1400 1500 1600 1700|1800 | 1900|2000 2500 3000
LEFB25| @ [ J [ J ([ [ J [ J [ J [ J O [ J O O [ J O O O O [ J — —
LEFB32| @ [ J [} [ [ J [ J [} [ J O [ J O O [ J O O O O [ J o —
LEFB40| © [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J O [ J O O [ J O O O O [ J [ [ J

= Bitte setzen Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
Kompatible Controller/Endstufen

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

Impulseingang-Ausfiihrung

CC-Link mit direktem Eingang
."
| & gt

SSCNET II -Ausfiihrung

Steuerungs-Encoder

Endstufenausfiihrung 5 “ [

Serie LECSA LECSB LECSC

Anzahl Punktetabellen bis 7 — Bis zu 255 (2 Stationen belegt) —

Impulseingang O ©) — —

verwendbares Netzwerk — — CC-Link SSCNET I
Inkremental-

Absolut-Encoder 18-bit Absolut-Encoder 18-bit

17-bit-Encoder

Absolut-Encoder 18-bit

Kommunikationsfunktion

USB-Kommunikation USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation | USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation

USB-Kommunikation

Versorgungsspannung [V]

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

Details auf Seite

148
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Riemenantrieb Serle L EFB
E
3
3
=
. —
Technische Daten ——
LEFB25, 32, 40 AC-Servomotor
Modell LEFB25S3 LEFB32S3 LEFB40S$ g_)
300, 400, 500 300, 400, 500 sl
PSR 600, 700, 800 600, 700, 800 sl
900 1‘000 ’(1 100) 900, 1000, (1100) 900, 1000, (1100) £
Hub [mm] Anm. 1) 1200 (130b 1400) 1200, (1300, 1400) 1200, (1300, 1400) é
1500’ (1600, 1700) 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700) = —

2 (180(5 1900’) 2000 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000 2

= ’ ’ 2500 2500, 3000 £

& | Nutzlast [kg] Am-2) [ horizontal 5 15 25 =|m

§ max. Geschwindigkeit [mm/s] 2000 2000 2000 @ h

& | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s2] 20000 (Siehe Seite 116 fir die Grenze entsprechend der Nutzlast und Einschaltdauer.) Anm-3) -l

% Positionier-Wiederholgenauigkeit [mm] +0,06

%’ Hysterese [mm] Anm-4) max. 0,1 |

§ aquivalente Steigung [mm] 54

| StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm.5) 50/20 ({o] e}
Funktionsweise Riemen g%
Fihrungsart Linearfihrung L L
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 -
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

S Motorausgang/GroBe 100 W/J40 200 W/J60 \ 400 W/J60 (O]

& | Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) 6

% Encoder Motorausfiihrung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 p/rev) (1T}

g Motorausfiihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 p/rev) =l

‘S | Leistungsaufnahme horizontal 29 41 72

2 | rw Anm.6) .

e w] vertikal — — — -

@ | Standby-Leistungsaufnahme | horizontal 2 2 2 o

£ | im Betriebszustand [W] A7) [y artikal — — — 8

[}

i | max. momentane Leistungsaufnahme [W] A"m-8) 445 725 1275 -l

% g Ausfiihrung Anm-9) spannungsfreie Funktionsweise —

s 5| Haltekraft [N] 27 54 110 <

=

g.‘g: Leistungsaufnahme bei 20 °C [W] Anm-10) 6,3 7,9 7,9 o

=

8= | Nennspannung [V] 24 S04 8

Anm. 1) Bitte setzen Sie sich mit SMC fuir Nicht-Standardhiibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. -l

Anm. 2) Siehe ,,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung)" auf Seite 116. L

Anm. 3) Die maximale Beschleunigung/Verzégerung ist abhangig von der Nutzlast. Sehen Sie im "Nutzlast-Beschleunigungs-/Verzégerungs-Diagramm" [ (
des Katalogs nach.

Anm. 4) Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.

Anm. 5) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit ff
dem Antrieb in Startphase.) W
Vibrationsbestandigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur |
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) 5

Anm. 6) Die Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. ‘g

Anm. 7) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird. | &

Anm. 8) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Endstufe) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. QE,

Anm. 9) Nur bei Wahl der Motoroption ,mit Motorbremse". 8

Anm. 10) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fir die Motorbremse. < o
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Serie LEFB

Gewicht
Serie LEFB25S[]
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
Motor S2 3,00 | 3,25 | 3,50 | 3,75 | 4,00 | 4,25 | 4,50 | 4,75 | 5,00 | 5,25 | 5,50 | 5,75 | 6,00 | 6,25 | 6,50 | 6,75 | 7,00 | 7,25
S6 3,06 | 3,31 | 3,56 | 3,81 | 4,06 | 4,31 | 4,56 | 4,81 | 5,06 | 5,31 | 5,56 | 5,81 | 6,06 | 6,31 | 6,56 | 6,81 | 7,06 | 7,31
2usézlches Gewicht mit Notobremse vg] S2:0,2/S6: 0,3
Serie LEFB32S[]
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500
Motor S3 4,90 | 5,25 | 5,60 | 5,95 | 6,30 | 6,65 | 7,00 | 7,35 | 7,70 | 8,05 | 8,40 | 8,75 | 9,10 | 9,45 | 9,80 |10,15/10,50|10,85|12,60
S7 4,84 | 519 | 554|581 |6,24 (659|694 729|764 |799|834]|8,69|9,04]|939|9,74(10,09/10,44(10,79|12,54
2usézliches Gewicht mit Notorbremse vg] S3:0,4/S7:0,7
Serie LEFB40S[]
Hub [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
Motor S4 7,10 | 7,55 | 8,00 | 8,45 | 8,90 | 9,35 | 9,80 |10,25|10,70|11,15/11,60|12,05|12,50{12,95|13,40|13,85|14,30|14,75|17,00| 19,25
S8 7,20 | 7,65 | 8,10 | 8,55 | 9,00 | 9,45 | 9,90 {10,35|10,80|11,25|11,70|{12,15/12,60|13,05|13,50|13,95|14,40(14,85|17,10|{ 19,35
austzlches Gewicht it Notorbremse vg] S4:0,7/S8: 0,7
] Handhabung \ ] Wartung

AAchtung

. Der Riemenantrieb kann nicht vertikal fir Anwendungen
eingesetzt werden.

2.Beim Riemenantrieb kann es bei Geschwindigkeiten
innerhalb der Antriebsspezifikationen zu Vibrationen
kommen, die von den Betriebsbedingungen verursacht
werden konnen. Stellen Sie die Geschwindigkeit so ein,

dass keine Vibration verursacht wird.

|

Wartung

A Warnung

Wartungsintervall

Flhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Millionen Zyklen:

Intervall Sichtprifung | Interne Prifung | Riemenprifung
Inspektion vor der taglichen o _ _
Inbetriebnahme
Inspektion alle 6
Monate/1000 km/ 5 O @) O

= Wahlen Sie jeweils die Einheit aus, die am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fir die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung

3. Vibration, elektromagnetische Stérsignale
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/A Warnung

¢ Punkte fiir die interne Priifung
1. Zustand der Schmierung der beweglichen Teile.
2. Loser Zustand oder mechanisches Spiel bei festen
Elementen oder Befestigungsschrauben.

¢ Punkte fiir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziglich an und tauschen Sie den Riemen aus,
wenn der Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie
auBerdem sicher, dass |hre Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen
die fur das Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.

a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes.

Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die
Fasern verfarben sich weif3lich. Die Faserlinien werden undeutlich.

. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt

Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasern

ragen heraus.

. Riemen teilweise eingeschnitten

Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkorper, die
von den Z&hnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschéadigungen.

d. Vertikale Linie am Zahnriemen

Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem

Flansch lauft.

. Riss auf der Riemenriickseite

. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.




Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie LEFB
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= Motor in Ausflhrung Montage unten. -
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w
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w
Stiickliste Stiickliste |
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. ‘é
1 | Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 15 | Gehduse Aluminiumlegierung beschichtet —
2 |Fuhrung 16 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet 3
3 |Riemen 17 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 2
4 | Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert 18 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert E
5 | Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert 19 | Befestigung Schutzband rostfreier Stahl TT]
6 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 20 | Motor -l
7 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Abdichtung Kabel NBR
8 | Schutzband-Niederhalter | synthetischer Kunststoff 22 | Stopper Aluminiumlegierung L
9 | Gehéuse A Aluminium-Druckguss beschichtet 23 | Staubschutzband rostfreier Stahl 0
10 | Befestigung Riemenscheibe | Aluminiumlegierung 24 |Lager (7))
11 | Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl 25 |Lager (u-j
12 | Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert 26 |Distanzstiick rostfreier Stahl -
13 | Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert 27 | Riemenspannschraube | Chrommolybdénstahl chromatiert —
14 | Motorbefestigung Aluminiumlegierung beschichtet 28 | Befestigungsschraube fiir Riemenscheibe |  Chrommolybdénstahl chromatiert (LE
w
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£
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Serie LEFB

Konstruktion
LEFB32/40SCIS

G2e

ui
I
13 3 ‘ T T
‘ A— | ) |
= O ,/ @\
[ ! ﬂ : ) E
GRS - | l [
e = = o)
: : ’ \ A
o & o b b b
\\y ! \\ ] (o] \ Q)/ 0] /
M | (o] (o]
il | © [6)
= Motor in Ausfihrung Montage unten.
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 15 | Motor-Flansch Aluminiumlegierung beschichtet
2 |Fuhrung 16 | Gehduse Aluminiumlegierung beschichtet
3 |Riemen 17 | Motorflansch Aluminiumlegierung beschichtet
4 | Riemenhalter Kohlenstoffstahl chromatiert 18 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
5 | Riemenbefestigung Aluminiumlegierung eloxiert 19 | Endabdeckung Aluminiumlegierung eloxiert
6 | Schlitten Aluminiumlegierung eloxiert 20 | Befestigung Schutzband rostfreier Stahl
7 | Abdeckung Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Motor
8 | Schutzband-Stopper | synthetischer Kunststoff 22 | Abdichtung Kabel NBR
9 |Endblock Aluminiumlegierung beschichtet 23 | Staubschutzband rostfreier Stahl
10 | Abdeckung des Endblocks 24 |Lager
11 | Befestigung Riemenscheibe | Aluminiumlegierung 25 | Lager
12 | Welle fiir Riemenscheibe rostfreier Stahl 26 |Lager
13 | Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert 27 | Riemenspannschraube Chrommolybdanstahl chromatiert
14 | Riemenscheibe Aluminiumlegierung eloxiert
141
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Abmessungen: Riemenantrieb

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB25/Montage am Motor oben

nx@4,5

3H9 (-50,025 )

Tiefe 3
<
X
© - - o o o o o
<
170
Dx 170 (=E) 25| 3
B
L
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 75 (1,4)
(112) Hub 55 S Riemenspaﬂnnungs-.AJustierschraube
o (M3: Schlisselweite 2,5)
(), ]l Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am-8 7|l 3415 =
Encoderkabel (97)
i Motorkabel (6) :
g|
V| o Al M4 x 0,7 38
| E‘gl ¥ Gewindetiefe 8 ‘
i S p— i 1 (F.G. Masseanschluss)
At % &
N
w|wv| 6
( 0,025 ) ‘Cllh © 17
93H9 (7™ 102
Tiefe 3 (102) 58
Bezugsebene fiir 4xM5x0,8 e
Gehausemontage An™- 1) Gewindetiefe 8,5 45
o «©
0 @
- . - -~ .
ﬁ B B B B B | el S
i b
fo) fo3
ol || 3He (12025 )
Tiefe 3
Motoroption: mit Motorbremse
(75) (1,4)
«§
Qq
Abmessungen [mm] ,
Hub L A B n D E Encoderkabel (97)
300 552 306 467 6 2 340 Motorkabel (36) —~
400 652 406 567 8 3 510 @ <
500 752 | 506 | 667 8 3 510 =0
600 852 606 767 10 4 680 | N Motorbremsenkabel (94,5)
700 952 706 867 10 4 680 :
800 1052 806 967 12 5 850 E ®
900 1152 906 1067 14 6 1020
1000 1252 1006 1167 14 6 1020
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb Vi duna der B bene fir Gehd
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 nm. 1) enn Sie den ntr|g upter Verwendung der Bezugsebene fiir Ge ausemontage
1600 1852 1606 1767 22 70 1700 montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm).
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB25U/Montage am Motor unten

3H9 (+DO,025 )

n x 94,5 .
Tiefe 3
X P~
® - - - - =
<
)
170
D x 170 (=E) 25| 3
B
L
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 52 75 (1,4)
(112) Hub 55
(3), ]l Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am-3) 3+1,5 58
0o M4 x 0,7 38
1N Gewindetiefe 8
s S— p— it i (F.6. Masseanschiuss) \, [ b
oo -
A
i 5 w|w] 6 |
& @tz
S © Spannungsjustierschraube
I Encoderkabel (37) = ~ (M3: Schisselweite 2,5)
‘ Motorkabel (@6) 7
T
( 0,025 ) C’\I
@3H9 (% Q)
Tiefed -
Bezugsebene fiir 4 xM5x0,8 6
Gehausemontage Anm- 1) Gewindetiefe 8,5 45
3 3
= @ = = -Gb = = =
H ) - | | | EL
H J . [ Hﬁ!
o Qo — =
(lf,;— 3H9 (10925 )
Tiefe 3
Motoroption: mit Motorbremse
75 (1,4)
e
Motorbremsenkabel (©4,5)
Abmessungen [mm] | Encoderkabel (97)
Hub L A B n D E — o
300 552 306 467 6 2 340 1 . <]
400 652 | 406 | 567 8 3 510 Motorkabel (06) i3 g
500 752 506 667 8 3 510 =~
600 852 606 767 10 4 680 !
700 952 706 867 10 4 680 |
800 1052 806 967 12 5 850 i
900 1152 906 1067 14 6 1020 N
1000 1252 1006 1167 14 6 1020 dl
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1300 1552 1306 1467 18 8 1360
1400 1652 1406 1567 20 9 1530 Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb v dung der B bene fiir Gehs
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 nm. 1) enn Sie den ntr|g upter Verwendung der Bezugsebene fiir Gel ausemontage
1600 1852 1606 1767 22 70 1700 montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Fléche bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Werkstick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Abmessungen: Riemenantrieb

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB32/Montage am Motor oben

5H9 (+00,030 )

nx@55 Tiefe 5
©
o - - - - o o o o o
©
200
D x 200 (= E) 15]| 5
B
L
(5) 64 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 62 96 (1,4)
(65) Hub 65 &
| GLll. zPhasen-Erfassungspositon des Encoders #m 8/l 3 £1.5 X
‘ Encoderkabel (97)
Motorkabel (©6) i
o
: ® 48
3 &
‘ g8 <
‘ [ R | [ 11+ ﬂa::ﬁm
D d P
1 [}
\
70
O5H9 (+00,030 ) (122) Spannungsjustierschraube
Tiefe5 (M4: Schlusselweite 7)
Bezugsebene fiir 4 x M6 x 1 70
Gehausemontage A 1) Gewindetiefe 9,9 42
o <
- - - © - _ <
[ 0] 9 <
T
- B _ B B ] 4 _E
© 1y
O O C
) +0,030
M4 x 0,7 i || BHY (0% )
Gewindetiefe 8 Tiefe 5
(F.G. Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse
96 (1,4)
|
o
|
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E
300 590 306 430 6 2 400 ‘ Encoderkabel (97)
400 690 406 530 6 2 400 Motorkabel (@6)
500 790 506 630 8 3 600 o
600 890 606 730 8 3 600 ;\ E
700 990 706 830 10 4 800 Motorbremsenkabel (@4,5) ~
800 1090 806 930 10 4 800 A
900 1190 906 1030 12 5 1000 ]
1000 1290 1006 1130 12 5 1000 E
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 i
1200 1490 1206 1330 14 6 1200
1300 1590 1306 1430 16 7 1400
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 ) ) . s
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 Anm. 1) Wenn Sie den Antrlgb upter Yerwendung def Begugsebene fl{r Gehausemontage
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Fléche bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Héhe 5 mm).
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 Werkstick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB32U/Montage am Motor unten

5H9 (+00,030 )

Nx@55 Tiefe 5
©
©
200
D x 200 (= E) 15| 5
B
L
(5) 64 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 62 96 (1,4)
(65) Hub 65
()N Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders Am-8)7, || (3 1,5 70
ol © 48
g ©
T — - 1
i o
[ (]
o] Spannungsjustierschraube
~ = 2 (M4: Schliisselweite 7)
o
E Encoderkabel (97) 2
' Motorkabel (J6) I
«
@5H9 (109% ) (122) S5
Tiefe 5
Bezugsebene fiir 4xM6x 1 70
Gehausemontage Anm- 1) Gewindetiefe 9,9 42
N 3 3
- . - - - <
[ 9 9 I
| ™
ST —— R
a A 11
M4 x 0,7 8 3 5H9 (+00,oao )
Gewindetiefe 8 Tiefe 5
(F.G. Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse
96 (1,4)
Abmessungen [mm]
Hub L A B n D E f
300 590 306 430 6 2 400 by
400 690 406 530 6 2 400
500 790 506 630 8 3 600 o)
600 890 | 606 | 730 8 3 600 ~Motorbremsenkabel (94.5) | = g
700 990 706 830 10 4 800 Encoderkabel (@7) 1~
800 1090 806 930 10 4 800 I Motorkabel (6) =
900 1190 906 1030 12 5 1000
1000 1290 1006 1130 12 5 1000
1100 1390 1106 1230 14 6 1200
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 m
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 =
1400 1690 1406 1530 16 7 1400
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 ) ) . s
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Fléche bzw. des Pins
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm).
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
2000 2290 2006 2130 22 10 2000 Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
2500 2790 2506 2630 28 13 2600 Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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Abmessungen: Riemenantrieb

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Riemenantrieb

Serie LEFB

LEFB40/Montage am Motor oben

N x 96,6

6H9 (+(§),030 )

~ Tiefe 6
x
Q| - - - : ) _ )
200
D x 200 (= E) 60 5
B
L
(), ], 66 (86) A (Schiitten-Verfahrweg) A™m-2) 86 075 (14)
(89) Hub 89 =
®
(CIN Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A™-3) "~ L 3£1.5
<
&
0| %O
=== " o u(‘?; ©,
[ i T T H L] ‘ ‘
de[3e| 3 I — '
oo S |
il | ' /T o 7l

61

/ Motorkabel (96)

Encoderkabel (37)

Bezugsebene fiir
Gehausemontage Anm- 1)

o6H9 (+00,030 )

Spannungsjustierschraube

(M5: Schlisselweite 8)

Tiefe 7 (170)
4 xM8x 1,25 106
' E kabel (87
Gewindetiefe 13 60 ncoderkabel (@7)

Motorkabel (D6

Motoroption: mit Motorbremse

97

(1,4)

8.1

i
(243)

Motorbremsenkabel (@4,5)

Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage
montieren, stellen Sie die Hohe der gegeniberliegenden Flache bzw. des Pins

Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

N ) ) R [ 3
= ° ===
ﬁ T\ A4
- o L
| © [0}

M4 x 0,7 8 ~ 40,030

Gewindetiefe 8 _?.H? (; )

(F.G. Masseanschluss) lete

Motorkabel (@6)
Abmessungen [mm]

Hub L A B n D E
300 641,5 306 478 6 2 400
400 741,5 406 578 6 2 400
500 841,5 506 678 8 3 600
600 941,5 606 778 8 B 600
700 1041,5 706 878 10 4 800
800 1141,5 806 978 10 4 800
900 1241,5 906 1078 12 5 1000
1000 1341,5 1006 1178 12 5 1000 &l |
1100 1441,5 1106 1278 14 6 1200 g@g@ E
1200 1541,5 1206 1378 14 6 1200 I
1300 1641,5 1306 1478 16 7 1400
1400 1741,5 1406 1578 16 7 1400
1500 18415 | 1506 | 1678 18 8 1600 Encoderkabel (07)
1600 1941,5 1606 1778 18 8 1600
1700 2041,5 1706 1878 20 9 1800
LY Zledg 200 Lo Ay = IELY aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe 5 mm).
1900 22415 1906 2078 22 10 2000
2000 2341,5 2006 2178 22 10 2000
2500 2841,5 2506 2678 28 13 2600
3000 3341,5 3006 3178 32 15 3000

SVC

O

Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
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{Modellauswahl

” LEFS }‘

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

LEFS

(

[ AC-Servomotor
LEFB

LEFG ‘ LECSD‘

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

P

{



Serie LEFB

Abmessungen: Riemenantrieb

LEFB40U/Montage am Motor unten

6H9 (50,030 )

n x 96,6 .
~ Tiefe 6
e 4— - : - - : =
200
D x 200 (= E) 60 5
B
L
(6) 66 (86) A (Schlitten-Verfahrweg) Anm- 2) 86 97,5 (1,4)
(89) Hub 89 9
(3) Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders A9 7| 3 +1,5 61
= ] | 1| i || |l || H ||
9 Q| w©
olJs| 2 P9
I @) ©
ol I
| g
©
i
‘ ]
/ Encoderkabel (97) @6HY (100%0 ) =
Tiefle7 170) 2
Motorkabel (36) Tiefe 7 (
Bezugsebene fir 4xM8x1,25 106 Spannungsjustierschraube
Geh&usemontage Anm- 1) Gewindetiefe 13 60 (M5: Schitsselweite 8)
] ) ) X B
o © <
ﬁ § Sy —lhﬁ E
B L
o ©
M4 x 0,7 8 ~ 6H9 (+01030 )
Gewindetiefe 8 Tiefe 70
(F,G, Masseanschluss)
Motoroption: mit Motorbremse
Motorbremsenkabel (34,5) 97 (1,4)
Abm ngen '
bmessunge [mm] o EB@ .
Hub L A B n D E & ,
300 641,5 306 478 6 2 400 :
400 741,5 406 578 6 2 400 |
500 841,5 506 678 8 3 600 &
600 941,5 606 778 8 3 600 E ﬁ
700 1041,5 706 878 10 4 800 S Q)
800 1141,5 806 978 10 4 800 E
900 1241,5 906 1078 12 5 1000
1000 1341,5 1006 1178 12 5 1000
1100 1441,5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541,5 1206 1378 14 6 1200 ‘
1300 1641,5 1306 1478 16 7 1400 Encoderkabel (37) =
1400 1741,5 1406 1578 16 7 1400 <
1500 | 18415 | 1506 | 1678 18 8 1600 Motorkabel (@6)
1600 1941,5 1606 1778 18 8 1600 ) ) . 5
1700 20415 1706 1878 20 9 1800 Anm. 1) Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Geh&usemontage
’ montieren, stellen Sie die Hohe der gegentiberliegenden Fléche bzw. des Pins
1800 2141,5 1806 1978 20 9 1800 aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein. (empfohlene Héhe 5 mm)
1900 2241,5 | 1906 2078 22 10 2000 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur
2000 2341,5 2006 2178 22 10 2000 Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten angebrachte
gang g
2500 2841,5 2506 2678 28 13 2600 Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
3000 33415 3006 3178 32 15 3000 Anm.3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der
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Motorseite.
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AC-Servomotor-Endstufe

Serie LECS[] §
Impulseingang-Ausfiihrung Impulseingang-Ausfiihrung 12
Positionierausfiihrung = gﬂ
n||l|II e
;l*uu"
=k, i H“W 35
w0 =
Y
Inkremental-Encoder Absolut-Encoder —
Serie LECSA Serie LECSB 5
-l
(<
S
-
CC-Link-Ausfuhrung Ausfuhrung SSCNET Il I
B - = E]L)
=
: o
Y

LEFG jReisim

Absolut-Encoder Absolut-Encoder

Serie LECSC Serie LECSS

odukispezifische
Sicherheitshinweise

Pr
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Endstufe fur AC-Servomotor

Serie LECS[ ]

] [Inkremental-Ausfﬁhrung]

Absolut-Ausfiihrung

149

100 bis 120 VAC
200 bis 230 VAC

Spannungsversorgung
Motorleistung

100/200/400 W

Serie LECSA (Impulseingang-Ausfihrung/Positionierausfihrung)

-uuﬂ""'“'

==
o S

e

=2

Positionierung auf bis zu 7 Punkten nach Punkte-Tabelle
Eingangsart: Impulseingang
Steuerungs-Encoder: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 Imp./U)

Paralleleingang: 6 Eingdnge
Ausgang: 4 Ausgange

Eingangsart: Impulseingang
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)

Paralleleingang: 10 Eingénge
Ausgang: 6 Ausgange

[
| . o - CC'Lmk
Einstellung der Positionierdaten/Geschwindigkeitsdaten und Betriebs-Start/Stopp

Positionierung anhand von bis 255 Punkte-Tabellen (bei Belegung von 2 Stationen)

Bis zu 32 Endstufen kénnen angeschlossen werden (bei Belegung von 2 Stationen)
(mit CC-Link-Kommunikation)

Kompatibles Feldbusprotokoll: CC-Link (Ver. 1.10, max. Kommunikationsgeschwindigkeit: 10 Mbps)
Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Aufldsung: 262144 Imp./U)

Kompatibel mit dem Servosystem von Mitsubishi Electric

Vereinfachte Verdrahtung und SSCNET lll-Glasfaserkabel fiir einfaches AnschlieBen
Das SSCNET lll-Glasfaserkabel bietet eine verbesserte Festigkeit gegeniiber elektromagnetischen Storsignalen
Bis zu 16 Endstufen kénnen an die SSCNET lll-kommunikation angeschlossen werden

Kompatibles Feldbusprotokoll: SSCNET Il
(optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation, max. bidirektionale Kommunikationsgeschwindigkeit: 100 Mbps)

Steuerungs-Encoder: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Imp./U)

SVC

N



Endstufe fur AC-Servomotor
Inkremental-Ausfihrung

Ser ' e LE CSA (ImpuIseingang-Ausﬁ]hrung/Positionierausfﬁhrung)

Absolut-Ausfuhrung

Serie LECSB/LECSC/LECSS

(Impulseingang-Ausfiihrung)

Bestellschliissel

BT Lecs

A|2|-|S1

(CC-Link-Ausfiihrung)

C€

(Ausfiihrung SSCNET IlI)

T
Endstufenausfiihrung l =
A | Impulseingang-Ausfiihrung/Positionierausfiihrung LECSA LECSB LECSC LECSS
(far Inkremental-Encoder)
B |mpfqls<zjngf=lln9-£~USfUhfun9 kompatible Motorausfiihrung
(far Absolut-Encoder) Symbol Ausfiihrung Leistung Encoder
C &?X‘&ZG#’?EQQ&Z% S1 AC-Servomotor (S2) 100 W
- S3 AC-Servomotor (S3) 200 W inkremental
s A(lﬁu&;t;glg SSEC%EL;II S4 | AC-Servomotor (S4)* 400 W
u u S5 AC-Servomotor (S6) 100 W
Sbannunasversoraund e S7 AC-Servomotor (S7) 200 W absolut
1 150 bis 123 VAC 50/20 Hg S8 | AC-Servomotor (S8) 400 W
2200 bis 230 VAC, 50/60 Hz = Nur verfligbar fir Spannungsversorgung ,200 bis 230 VAC”.
Abmessungen
. . LECSA[I-S4
LECSA[] Fiir LECSAI-S1,S3 Fir LECSAC-S4 o - -
2x 06
= 50
135 248:"0 kG Iﬂont:g:bohfrng : 40 26 Montagebohrung 50 Befestigungsbohrung
(Btirke der Aufageféche 5 | (Stérke der Auflagefléche 5)
] e > o
©00000000000000 1 a i
HH”HHH = [l cNp1 . ([ enp CNP1
i N1
| cnp2  [ene . chrz
g 8 g s g 2 8
1 CN1
o CN1 CN1 —
[ P ON3 Lt . o8 |
[ | d = d
[Te)
[t} [t} 6
6
6 - —
LECSB[] Steckerbezeichnung Beschreibung
135 (fur LECSBLI-S5, S7) 05 Montagebohrung 20 CN1 I/O-Signalstecker
170 (fiir LECSBLI-S8) o do Aufaaoia CN2 Encoderanschluss
| (Starke der Auflagefléche 4) CN3 USB-Kommunikationsstecker
0 RN © CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschattkreis
}D j H H | I:I]_ ‘ CN5 CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
oNpPi | - % che
I, i =
[ Co . E Steckerbezeichnung Beschreibung
A CNP2 | (=12 - CN1 I/O-Signalstecker
2 N: ont = 8 c Encoderanschl
© : 2 N2 ncoderanschluss
CNP3 | B CN3 RS-422-Kommunikationsstecker
E HHHH N T = CN4 Batteriestecker
o" | CN2 CN5 USB-Kommunikationsstecker
= HHHHH D]— CN4 CN6 analoger Monitorstecker
[ 0 LILILIL CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis
N uuuoonun i © =+ CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
6 CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor
S —
+1 Batterie inbegriffen Batterie E

SVC

O
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{Modellauswahl

” LEFS }‘

Servomotor / Schrittmotor

LEFB

%

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

N LEFS }‘

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG jReisim [

roduktspezifische
Sicherheitshinweise

F



Serie LECSI[ ]

Abmessungen

LECSCO

135 (fiir LECSCLI-S5, S7)
170 (fur LECSCLI-S8)

2x 06

40

Al [ Y — = |

T

[
—
—
—
I\
lol

(Starke der Auflageflache 4)

168
156

CN5
| SN

LECSSO

151

135 (fur LECSSI-S5, S7)
170 (fiir LECSCLI-S8)

+ Batterie inbegriffen

2x 06

40

K | —1 3

[ —
—
—_—
—
N\
lol

(Starke der Auflageflache 4)

168
156

CNP1

CNP2

CNP3

CN5
|~

CN3
| e

CN1A

CN1B

CN2
| =<

q!

CN4

| ~——

F Batterie™

= Batterie inbegriffen

N

Steckerbezeichnung

Beschreibung

CN1

CC-Link-Stecker

CN2 Encoderanschluss

CN3 RS-422-Kommunikationsstecker

CN4 Batteriestecker

CN5 USB-Kommunikationsstecker

CN6 1/O-Signalstecker

CNP1 Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis

CNP2 Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik

CNP3 Spannungsversorgungsstecker Servomotor

Steckerbezeichnung Beschreibung

Frontachsen-Stecker fiir

CN1A | SSCNET Iil-Glasfaserkabel
Hinterachsen-Stecker fur

CN1B SSCNET Ill-Glasfaserkabel

CN2 Encoderanschluss

CN3 I/O-Signalstecker

CN4 Batteriestecker

CN5 USB-Kommunikationsstecker

CNP1 | Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis

CNP2 | Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik

CNP3 | Spannungsversorgungsstecker Servomotor




Technische Daten

Endstufe fiir AC-Servomotor Serie

LECSL]

Serie LECSA

Modell

LECSA1-S1

LECSA1-S3

LECSA2-S1

LECSA2-S3

LECSA2-S4

kompatible Motorleistung [W]

100

200

100

200

400

kompatibler Encoder

Inkremental-Encoder 17-bit

(Auflésung: 131072 p/rev)

{Modellauswahl

|

LEFS

Servomotor / Schrittmotor

Haupt- Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) (—
Spannungs- | zulassiger Spannungsbereich [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
versorgung Nennspannung [A] 3,0 5,0 1,5 2,4 \ 4,5 m
Steuerungs- | Steuerungs-Spannungsversorgung [V] 24 VDC L
Spannungs- | uissier pannungsheeich fir Steuerngs-Spanungsversorgung V) 21,6 bis 26,4 VDC Iﬂ
Versorgung | Nennspannung [A] 0,5
Paralleleingang 6 Eingénge
Parallelausgang 4 Ausgéange b —
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor) [TeYTe)
Einstellbereich fir den Abschluss der Positionierung [Impuls] 0 bis + 65,535 (Impulsbefehleinheit) <0
Funktion Fehler (iberméBig +3 Umdrghungen 88
Drehmomentgrenze Parametereinstellung o
Kommunikation USB-Kommunikation
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) (.?
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (kein Gefrieren) 8
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) -
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 VDC)
Gewicht [g] 600 700 -
o
Serie LECSB (u.j
Modell LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8 -l
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 400 I
. Absolut-Encoder 18-bit
kompatibler Encoder (Auftl)tsssulr]]g: Deoi44 |§1§./U) ?’5
Haupt Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) i:ﬁg’:::lg 2288 ;'SS 2258 \\// :g ((55(%38 :ZZ)) I._IIJ
ml,':;ﬂﬂ; 2uléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC iﬁi';?::g 11778 SI'SS 2255;3 \\//:((3: —
Nennstrom [A] 3,0 [ 5,0 0,9 1,5 [ 2,6
Steuerungs-| Steuerungs-Spannungsversorgung [V] | einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) (2]
Spannungs-| zuléssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC h
Versorgung | Nennstrom [A] 0,4 0,2 |
Paralleleingang 10 Eingénge :g
Parallelausgang 6 Ausgange 5
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor) § (
Bereichseinstellung In-Position [Impuls] 0 bis £10000 (Impulsbefehleinheit) &,:"
Funktion Fehler UbermaBig +3 Umdrehungen m
Drehmomentgrenze Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC) LL
Einstellkommunikation USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation*! Iﬂ
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 55 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) -
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (kein Gefrieren)
Lagerluftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) %
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 VDC) (&)
Gewicht [g] 800 1000 liIJ
#1 USB-Kommunikation und RS422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich.
(O]
L
Ll
-l
EZ

O
2
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Serie LECSI! |

Technische Daten

Serie LECSC

Modell

LECSC1-S5

LECSC1-S7

LECSC2-S5

LECSC2-S7

LECSC2-S8

kompatible Motorleistung [W]

100

200

100

200

400

kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 18-bit

(Auflésung: 262144 Imp./U)

einphasig 100 bis 120 VAC

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

;';:g;‘ungs_ Spannung [V] (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
versorgung | 2ulassige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 3,0 [ 5,0 0,9 1,5 [ 2,6
einphasig 100 bis 120 VAC einphasig 200 bis 230 VAC
g:)eau:nrlt::g: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] P %50 /60 Hz) P ?50 /60 Hz)
versorgung | zuldssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 0,4 0,2
kompatibles Feldbusprotokoll (Version) CC-Link-Kommunikation (Ver. 1.10)
Anschlusskabel CC-Link Ver. 1.10-kompatibles Kabel (abgeschirmtes, verdrilltes, 3-adriges Kabelpaar) **
Remote-Station-Nr. 1 bis 64
Technische Kommunikationsgeschwindigkeit 16 kbps 625 kbps 2,5 Mbps 5 Mbps 10M
Daten Kabelldnge | max. Gesamt-Kabelldnge [m] 1200 900 400 160 100
Kommunikation Kabellange zwischen Stationen [m] min. 0,2

E/A-Belegungsbereich
(Eingénge/Ausgénge)

1 Station belegt (Remote-E/A 32 Positionen/32 Positionen)/(Remote-Register 4 Wort/4 Wort)
2 Stationen belegt (Remote-E/A 64 Positionen/64 Positionen)/(Remote-Register 8 Wort/8 Wort)

Anzahl der Endstufen, die
angeschlossen werden kénnen

Bis zu 42 (wenn die Endstufe 1 Station belegt), bis zu 32 (wenn die Endstufe 2 Stationen
belegt), wenn nur Remotesystem-Stationen vorhanden sind.

Remote-Register-Eingang

erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt)

Punkte-Tabelle-Nr. Eingang

erhéltlich mit CC-Link-Kommunikation, RS-422-Kommunikation
CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Positionen

Befehls-
methode

CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Positionen
RS-422-Kommunikation: 255 Positionen

Impulszéhler-Positioniereingang

erhaltlich mit CC-Link-Kommunikation
CC-Link-Kommunikation (1 Station belegt): 31 Positionen
CC-Link-Kommunikation (2 Stationen belegt): 255 Positionen

Einstellkommunikation

USB-Kommunikation, RS422-Kommunikation *2

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehduse und Messerde: 10 (500 VDC)

Gewicht [g]

800 \ 1000

+1 Wenn das System Kabel enthélt, die sowohl mit CC-Link Ver. 1.00 als auch Ver. 1.10 kompatibel sind, gelten die Spezifikationen der Ver. 1.00 fir die Kabelverlangerungen und die Kabelldnge zwischen den Stationen.
#2 USB-Kommunikation und RS-422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig méglich.

Serie LECSS

Modell

LECSS1-S5

LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8

kompatible Motorleistung [W]

100 200 100 200 400

kompatibler Encoder

Absolut-Encoder 18-bit
(Auflésung: 262144 Imp./U)

Spannuna IV einphasig 100 bis 120 VAC dr_eiphas_ig 200 b_is 230 VAC (50/60 Hz)
Haupt- pannung [V] (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
\?grasrg:-gﬂg;- zulassige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC dreiphasig 170 bis 253 VAC, einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 3,0 [ 5,0 0,9 [ 1,5 [ 2,6
g:)eauner:ﬂ:g:: Steuerungs-Spannungsversorgung [V] e|nphaS|g(;510 (/)gobll—?z; 20 VAC elnphaS|%520(/)é)ob||jZ§30 VAC
Versorgung | ,ysssige Spannungsschwankung [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
Nennstrom [A] 0,4 0,2

kompatibles Feldbusprotokoll

SSCNET Il (optische Hochgeschwindigkeits-Kommunikation)

Einstellkommunikation

USB-Kommunikation

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lagerluftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [M<2]

zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 VDC)

Gewicht [g]

800 [ 1000
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSA

LECSAC-O

Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung NFB MC . ,C,N'?l ,,,,,,,,
einphasig 200 bis 230 VAC Lo L1 eingebauter
oder ! ! ! Bremswiderstand
einphasig 100 bis 120 VAC i ‘ Motor

' externer |

| Bremswiderstand ;

CNP2
Schutzschalter i !

Spannungsversorgung Regelelektronik —O+24v 1 CN2 Encoder
o OH

]Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1| » Zubehor

Ansclussbezeichnung Funktion Details
Muss uber die Erdungsklemme des Servomotors
@ Schutzerde (PE) und die Schutzerdung (PE) der Schalttafel geerdet werden.
Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieen.
LECSAT1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
LECSAZ2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz

L1 Hauptschaltkreis-
Lo Spannungsversorgung

Klemme fur den Anschluss des externen Bremswiderstandes

P externer LECSALI-S1: kein Anschluss erforderlich

LECSALI-S3, S4: Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.

# |st fir die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option
erforderlich, an diese Klemme anschlieBen.

Bremswiderstand

Servomotorleistung (U)
Servomotorleistung (V)
Servomotorleistung (W)

§<CO'UEE@@

AARARAAARAA A
AN N N A 1

Anschluss an Motorkabel (U, V, W)

000000000

sSi<|lc| O

Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor

‘ : : v @ [|O
Foschlussbezechnung Funktion Details iy
o4V Regelelektronik- 24 V-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik ov |d D©
Spannungsversorgung (24 VDC)| (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
ov Regelelektronik- 0 V-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik
Spannungsversorgung (0VOC) | (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
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Serie LECS! ]

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1'D NFB ,,,Q’\,“,Dl_
LECSC1 -D einphasig —X OL1 :
LECSS1-[J 100 bis 120 VAC __/ |
a Qoffen l Motor
oLz |
LON
O P1 3
O P2 3
_|GNP2_
T exerner  T1Tf T
. Bremswiderstand_ .| L ____ oc
op
& i CN2 Encoder
LECSB2-J b T
LECSC2-1] Pl
LECSS2-[]
fiir einphasig 200 VAC fiir dreiphasig 200 VAC
NFB NFB
einphasig —X dreiphasig—X
200 bis } 200 bis '
230 VAC Motor 230 VAC ‘ Motor
}( I
| extemer | ' externer |7
Bremswiderstand ___|_ \Bremswiderstand; _ .
CN2 Encoder CN2 Encoder

Anm.) Bei einphasig, 200 bis 230 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L2 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Ls.

] Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1\ * Zubehér LECSB
hsusshezsmug) ~ Funktion Details @ ] Beispiel
L Vorderansicht
L1 | Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen. 3 orderansic
L2 Hauptschaltkreis- | LECSB1/LECSC1/LECSST: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2 L2 @ a1
| |Spannungsversorgung| | ECSB2/LECSC2/LECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2 e
L3 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2, L3 L3 @ m B
L\l‘ nicht anschlieBen N @ il I_; :
1 Anschluss zwischen P1 und P2. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.) = o
P2 P1 @ 0l By
. R . B
Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2 | = Zubehor P2, O [ =B
-
Aslisstezecinung] — Funktion Details o g
. . . N
P externer Anschluss zwischen P und D. (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.) P :|© 0 As
C B iderstand | Ist fur die "Modellauswahl" die externe Bremswiderstands-Option C n@ 0l =
D remswicerstan erforderlich, an diese Klemme anschlie3en. D @ m 'E=
L11 Spannungs- | Die Spannungsversorggng der Regelelektronik anschlieBen. L11 :@ 0l R —g
versorgung LECSB1/LECSC1/LECSST: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L21 L @ m JTWE
L Regelelektronik| ECSB2LECSC2ILECSS2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschiussklemme: Li1, Lo 2 o L
21 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L11, L1 —w | 7
) v |0
Motorstecker: CNP3 | « Zubehér d
‘ . . v | OO ——
Anschlussoezeichnung Funktion Details o
U Servomotorleistung (U) W ,@ ]
V Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA (PNP-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt den Anschluss mit einer SPS (FX3U-LJCIMT/ES) hergestellt von Mitsubishi Electric bei Verwendung
im Modus fur Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSA und die Bedienungsanleitung lhrer SPS und
Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlieBen.

max.2m Anm. 5)
L |

SPS [
FX3u-CJCJMT/ES (Hersteller: Mitsubishi Electric)
S/S j
24V LECSA
OV Anm. 4) Anm. 4)
Spannungs- L a2 CN1  CNi “
e I G ot
N — —OPC| 2 i<t
L — L pocom| 13 12 | MBR RA2 glektromagnetilsches .
Y000 [ Y [/ ?v‘ PP | 23 remsverriegelungssystem
COM1 = a——
Y010 ¢ —— NP | 25
coms | bir L max. 10m
i 3 i 3 15 | LA TV‘ 777777 ‘} 77777 Y A-Phasen-Impulsencoder
Y004 [§ ! l/ - cR | 5 16 | LAR - — (Differenzleitungsendstufe)
Com2 : : = % : 17 | LB % : l/ % : B-Phasen-Impulsencoder
- ( — 18 | LBR [ - —— (Differenzleitungsendstufe)
XOoO : — 3 ‘ INP | 10 19 | LZ [ ‘/ —— Z-Phasen-Impulsencoder
4‘;—'/—¢+( 20 | LZR = —— (Differenzleitungsendstufe)
X [: : = % : RD | 11 14 | LG } 777777777777 g Steuerung gemeinsam
XOoO — ( — OP | 21 Platte| SD
~ o~ LG | 14
A T
k SD |Platte
Anm. 4)
CN1
Not Stopp \11\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reset — RES| 3
L
Hubende Vorwértsdrehung T~ LSP| 6
Hubende Rickwartsdrehung LSN| 7
max. 10 m
CNP1 -
PE nm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) des Spannungsversorgungssteckers (CNP1), des
Endstufen-Schaltkreises an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10 %, 200 mA Uber eine externe Quelle zuflihren. 200 mA ist der Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale
verwendet werden und die Reduzierung der Anzahl der Eingdnge/Ausgéange die Stromkapazitat verringern. Siehe ,Bedienungsanleitung" fur den fir die
Schnittstelle erforderlichen Strom.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.

Anm. 5) Fur den Befehlsimpulseingang mit offenem Kollektor. Bei Verwendung einer Positioniereinheit mit Differenzleitungsendstufe ist der Wert max. 10 m.
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Serie LECSL ]

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB (PNP-DarsteIIung)

Dieses Verdrahtungsbeispiel zeigt einen Anschluss mit einer Positioniereinheit (QD75D), hergestellt von Mitsubishi Electric bei
Verwendung im Modus fir Positioniersteuerung. Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECSB und jegliche technische Literatur oder
Bedienungsanleitung lhrer SPS und Positioniereinheit, bevor Sie sie an eine andere SPS oder Positioniereinheit anschlie3en.

LECSB
Positioniereinheit QD75D 24 VDC Anm.2) A 4)
(Hersteller: Mitsubishi CN1
Electric) Anm.4)
CN1 21 |DICOM
i Fehler A3
V,,,,,@ DICOM 20 48 ALM RA1 'Y
CLEARCOM| 14— " ™ ’*DOOOM 46 K Nulldrehzahl-Erfassung
CLEAR | 13 |——"J—r! CR | 41 23 | zSP RA2 —
L L <t Drehmomentgrenze
RDYCOM | 12 | - 25 | TLC RA3 ,
READY | 11 ———— RD | 49 N Abschluss der Positionierung
PULSEF+ | 15 l/ = PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF- | 16 ——+—— PG | 11
PULSER+ | 17 [ ‘/ NP | 35 ___max.10m
PULSER- | 18 ———— NEIN| 36 4 LA Y l/ Y A-Phasen-Impulsencoder
PGO 9 | l/ — Lz | s 5 | LAR - 11, (Differenzleitungsendstufe)
PGO COM| 10 [———— LZR| o 6 | LB | l/ ~——= B-Phasen-Impulsencoder
l&‘ 77777 & G | 3 7 | LBR - L+ . (Differenzleitungsendstufe)
SD |Platte J‘@ 777777777777 ~ Steuerung gemeinsam
max. 10 m Am.5) 34 LG ‘@\7 ‘V\) Steuerung gemeinsam
33 | OP —+ —— Z-Phasen-Impulsencoder
1 |:»15|:g§‘i 7777777 A (offener Kollektor)
Platte| SD
max. 10 m Anm.4) max.2m
CN1
J M~
Not-Ausschaltung g EMG| 42
Servo ON SON| 15 R
Reset — RES| 19 CN6
Proportionssteuerung = PC | 17 3 M f———+ +10vDC @analoger Monitor 1
Grenze externes Drehmoment TL 18 1 IG ™™ _10VDC
Hubende Vorwértsdrehung T~ LSP | 43 2 | MO2 - analoger Monitor 2
Hubende Ruckwértsdrehung R LSN | 44 max. 2 m
Einstellen oberer Grenzwert DOCOM) 47
N\ B Xz
™4 ~— P15R| 1
Analogdrehmomentgrenze ! !
+10 V/max. Drehmoment Y/ ! ! -II-_L(': 2;
N 2 Q
SD |Platte
max. 2 m
PE Anm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC £10 % 300 mA Uber eine externe Quelle zufiihren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgel6st), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe angeschlossen.

Anm. 5) Fir den Befehlsimpulseingang mit Differenzleitungsendstufe. Mit offenem Kollektor betrégt der Wert max. 2 m.
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Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSC (PNP-Darstellung)

Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:'

Anm. 1)

Anm. 2)
Anm. 3)

LECSC
Anm. 2)
CN6
24VDC| - i<t
%E?Snonrungs- n CN6 14 | RD RA1 = t Bereit
gung <
T DICOM| 5 15 | ALM RA2 t Fehler A
DOCOM| 17 f<t
Not-Ausschaltung ‘11\ EMG| 1 16 ZP RA3 'Rt[)Jckke:Ir zur Ausgangsposition
N&herungsschalter I~ DOG| 2 abgeschiossen
Hubende Vorwartsdrehung ~ LSP| 3 | [ N N\—— T?)fi? [n””
Hubende Riickwartsdrehung T~ LSN | 4 13 | LZ |+ ‘/ = Z-Phasen-Impulsencoder
max. 10 m 26 | LZR i i = i i (Differenzleitungsendstufe)
11 | LA ‘/ ——= A-Phasen-Impulsencoder
24 | LAR - .+ (Differenzleitungsendstufe)
12 | LB : : l/ : : B-Phasen-Impulsencoder
25 | LBR — . (Differenzleitungsendstufe)
23 | LG ‘ : ””””””ij Steuerung gemeinsam
Platte| SD *
PE Anm. 1)
CN1
—
e /\ (
) )
CC-Link

Um Stromschlége zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe (Markierung O) an die Schutzerde-Klemme (PE) der

Schalttafel(PE) an.

Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +£10 % 150 mA Uber eine externe Quelle zufuhren.
Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der

Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

O
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Serie LECS! ]

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSS (PNP-Darstellung)

max. 10 m LECSS max. 10 m
Anm. 2) Anm. 4) Anm. 4)
24 VDC CN3 CN3
1 DicOM| 5 13 | MBR RA1
DOCOM| 3 N elektromagnetisches Bremsverriegelungssystem ™2
Not Stopp \11\ EM1 | 20 9 INP RA2 _ ! In Position
obere Hubgrenze (FLS) T~ Di1| 2 15 | ALM RA3 - |
untere Hubgrenze (RLS) S D12 | 12 b Fehler A3
Naherungsschalter (DOG) —— — D13 | 19 10 |DICOM
TR |
6 LA X A-Phasen-Impulsencoder
16 | LAR } (Differenzleitungsendstufe)
7 LB : B-Phasen-Impulsencoder
17 | LBR ! (Differenzleitungsendstufe)
8 LZ : Z-Phasen-Impulsencoder
18 | LZR ! (Differenzleitungsendstufe)
11 LG /L'L””””” 7: Steuerung gemeinsam
4 | MO1 analoger Monitor 1
1 LG
Servosystem- _
Controller 14 | MO2 analoger Monitor 2
SSC.NET Il-Glasfaserkabel A" 9 CN1A
[j (Option) M [—] Platte| SD
L L i
max. 2 m
CN1E SWi1
/]
SW2| anm.7)
12

SSCNET llI-Glasfaserkabel A™- 9

ay

CN1

CN1

(Option)

159

]

[[Jw [ >
L

LECSS

(Achse 2)
Swi1

Sw2

12

CN1

CN1

[[J= [ 1=
I R

LECSS

(Achse 3)
SWi1

Sw2

12

CN1A

Abdeckung A8 [

L
CN1B

[

LECSS

(Achse n)
Swi1

Sw2

12

O

Anm. 1)

Anm. 6)

Anm. 7)

Anm. 6)

Anm. 7)

Anm. 6)

Anm. 7)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die
Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe an die
Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +£10 % 150 mA
Uber eine externe Quelle zuflihren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen
eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm
wird ausgeldst), das Signal der Folgesteuerungsanlage
mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4)Die Signale mit demselben Namen sind in der Endstufe
angeschlossen.

Anm. 5) Verwenden Sie folgende SSCNET llI-Glasfaserkabel.
Siehe ,SSCNET lll-Glasfaserkabel” auf Seite 132 flr
Kabelmodelle.

Kabel Kabelmodell Kabellange
SSCNET lll-Glasfaserkabel | LE-CSS-00 | 0,15 bis 3 m
Anm. 6) Die Anschliisse ab Achse 2 werden ausgelassen.
Anm. 7) Bis zu 16 Achsen kénnen angeschlossen werden.
Anm. 8) VerschlieBen Sie nicht verwendete CN1A/CN1B mit
einer Abdeckung.




AC-Servomotor-Endstufe Serie LE CSI:'

E
3
=
Optionen ——
Motorkabel, Motorbremsenkabel, Encoderkabel (LECS[] gemeinsam) n
L
LE-CS[M|-[S][5] =
£
Motor Steckerrichtung £
| S | AC-Servomotor | Achsenseite 2=
! —~ . S
Kabelbeschreibung e § [iiif"*m‘( %{;j m 2
M Motorkabel . A | | ‘ D] zlm
B | Motorbremsenkabel Kabelausfuhrung a— 3| L
E Encoderkabel S Standardkabel e =1 - 1T]
R | Robotikkabel L -
Kabelliange (L) [m]® Gegen-Achsenseite |
R R YT
: 2 i i ELL ©©
B | d7 D] <0
A 10 i = 00O
3 i
' gl
LE-CSM-1]: Motorkabel 3
<
] £ dl—— <
s
(30) L 8
.|
LE-CSB-[I1: Motorbremsenkabel S
o -
= X { o
s O
(29,6) L L
-l
LE-CSE-[ILI: Encoderkabel —
<
9; i o
O
(30) L 1T
-l
* LE-CSM-SUILJ ist MR-PWS1CBLUM-AL-L hergestellt von Mitsubishi Electric. L——
LE-CSB-S ist MR-BKS1CBLOM-AC-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSE-SU ist MR-JBENCBLLIM-ALI-L hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSM-RCI ist MR-PWS1CBLLCIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric.
LE-CSB-RO ist MR-BKS1CBLLIM-ALI-H hergestellt von Mitsubishi Electric. ff
LE-CSE-ROO ist MR-J3ENCBLCIM-AC-H hergestellt von Mitsubishi Electric. L
-l
S
o
§
I/O-Stecker s —
»
LE-CSN LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS S
i . m
Endstufen-Ausfiihrung Je ™
A LECSAL], LECSC[] ‘ | Ll
B LECSBLC] D 1P 2 -
of WO (]
S LECSS[] e
\“Q @ L
39 O
(7))
= LE-CSNA: 10126-3000PE (Anschluss)/10326-52F0-008 8
(Gehause-Satz) hergestellt von 3M oder &hnliche. |
LE-CSNB: 10150-3000PE (Anschluss)/10350-52F0-008
(Gehause-Satz) hergestellt von 3M oder &hnliche. (0]
LE-CSNS: 10120-3000PE (Anschluss)/10320-52F0-008 L
(Gehause-Satz) hergestellt von 3M oder hnliche. [TT]
|
EZ
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Serie LECS! |

Optionen

Glasfaserkabel SSCNET Il

LE-CSS -

Motor—l—

Externer Bremswiderstand (LECSL] gemeinsam)

LEC-MR-RB-

['S [ AC-Servomotor | Kabellédnge Externer Bremswiderstand
] L| 015m 032 | generatorische Maximalleistung 30 W
Kabelbeschreibung K| 03m 12 |generatorische Maximalleistung 100 W
l S [ Glasfaserkabel SSCNETm J 0,5m « Bestatigen Sie die in der ,Modellauswahl" zu
1 1im verwendenden externen Bremswiderstand.
# LE-CSS-[J ist MR-J3BUSCIM — LA
hergestellt von Mitsubishi Electric. 3 3m g 15 o]
—Dﬂ*
® ® ] @6-Montage- |_#8{p—
bohrung
1/0-Kabel B
LEC-CSN J Ll 1o
Endstufen-Ausfiihrung ) - T
A | LECSA[, LECSCO Kabelldnge (L)[m I
B LECSBL] (1] 15 1
S LECSSL]
6
21 20) LC LD |, ©
D Seite Endstufe P _LC-Seite Pin-Nr.n LB
90 15 Pin 1
Abmessungen [mm)]
i = . — Modell LA LB [ LC LD
8 100 8 T LEC-MR-RB-032| 30 | 119 | 9 | 156
w 1500 u LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
x MR-RB-LJ hergestellt von Mitsubishi Electric.
+« LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (Stecker)/10326-52F0-008 (Gehauseset)
hergestellt von Sumitomo 3M Limited oder entsprechendes Produkt.
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (Stecker)/10350-52F0-008 (Gehauseset)
hergestellt von Sumitomo 3M Limited oder entsprechendes Produkt.
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (Stecker)/10320-52F0-008 (Gehauseset) i . o
hergestellt von Sumitomo 3M Limited oder entsprechendes Produkt. Kabel-AuBen-O  Abmessungen/Pin-Nr.
« LeitergroBe: AWG24 Bestell-Nr. | @D | |Bestell-Nr. | W | H T U |[Pin-Nr.n
LEC-CSNA-1| 11,1 | [LEC-CSNA-1 37,2 14 14
Elektrischer Anschluss LEC-CSNB-1| 13,8 | [LEC-CSNB-1| 39 |52,4|12,7| 18 26
LEC-CSNA-1: Pin-Nr. 1 bis 26 LEC-CSNS-1| 9,1 | [LEC-CSNS-1 33,3 14 21
LEC-CSNB-1: Pin-Nr. 1 bis 50
LEC-CSNS-1: Pin-Nr. 1 bis 20
Anschluss-| Bestel-Nr. | soligrungs- . Punkt- | | Anschluss- | Bestel-Nr. | jsgjierungs- . Punkt- | [Anschluss- | Bestel-Nr. | soligrungs- . Punkt-
SN ﬁggglhluss- farbe Punki-Markiering | £4he | | stecker-Nr. kA:gglhluss- farbe Punki-Markiering | £4rhe | [stecker-Nr. kA:gglhluss- farbe Punkt-Markierung | £4 e
! 1 orange = rot 19 10 rosa == rot 35 18 | weiBB ==== rot
2 9 fom schwarz 20 - - schwarz 36 = mmommomm | schwarz
3 hell- |mm rot 21 - - - rot 37 - - - rot
2 11 1 |
4 grau |mm schwarz 22 OraNGE | o schwarz 38 9 |gelb - .. schwarz
- t 2 o |- - t L] t
> 1 3 | weiB ro 81 4 | hell ro 391 20 | rosa ro
6 - schwarz 24 grau |mm mm mm schwarz 40 LR schwarz
7 - t 25 N . t 41 5 B 8 0 | t
4 |gelb o 2 13 | weiB o 2 21 |orange o
o| 8 - schwarz | | ‘© | 26 - - - schwarz | | ‘© | 42 . SChWarz
3| 9 - rot @ 27 - - - rot @ 43 hell- |m== == == === Ot
5 < 14 Ib < 22 .
2 10 058 |y schwarz 28 9 - - schwarz 44 grau |mm mm mm mm mm| schwarz
1 6 |orange == rot 29 15 rosa === rot 45 23 | weil3 mmmme rot
12 9 o schwarz 30 - - schwarz 46 N Schwarz
13 hell- |w= == rot 31 - . rot 47 - (O
14 ! grau |mm mm schwarz 32 16 |orange mmm o | schwarz 48 24 |gelb N Em o Schwarz
15 . - - rot 33 hell- |m= == == - rot 49 BN | (ot
17 2
6] 8 [VP [mm schwarz 34 grau |mm s mmmm | schwarz 50 | % | "% o o ] e
17 - - rot
18 o gelb - - schwarz
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Endstufe fiir AC-Servomotor Serie LE CSI:‘

Optionen

E[=r———m_ [=)]%3]

{Modellauswahl

|

LEFS

]
o
; £
H f . —_— E
iﬂ w e 4 z ;, USB-Kabel — 20—
. ! | & il S
- a, PC Einstellsoftware g
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™) °lm
Endstufen & |
Einstellsoftware (MR Configurator,™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS gemeinsam) 'iIJ
LEC—MRC2 IlE B
Anzeigesprache ©©
— |japanische Version <o
E englische Version 88
# MR Configurator,™ hergestellt von Mitsubishi Electric. o
Informationen zur Betriebsumgebung und Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric.
MR Configurator,™ ist eine registrierte Handelsmarke von Mitsubishi Electric.
Q
Einstellung, Motoranzeige, Diagnose, Parameter lesen/schreiben und Testbetrieb kénnen iiber einen PC erfolgen. 8
Kompatibler PC =l
Verwenden Sie bei Verwendung der Einstellsoftware (MR Configurator,™) einen PC, der mit IBM PC/AT kompatibel ist und die folgenden Betriebsbedingungen
-
Systemvoraussetzungen Hardware o
Gerit Einstellsoftware (MR Configurator,™) 8
LEC-MRC2C -
Windows® 98, Windows® Me, Windows® 2000 Professional, .
0s Windows® XP Professional / Home Edition,
Anm. 1) Anm. 2) Anm. 3) Windows Vista® Home Basic / Home Premium / Business / Ultimate / Enterprise E
PC Windows® 7 Starter / Home Premium / Professional / Ultimate / Enterprise o
freier Festplattenspeicher min. 130 MB I._IIJ
Kommunikationsschnittstelle USB-Anschluss verwenden
Auflésung min. 1024 x 768, (
Anzeige muss Uber eine High-Colour-Anzeige verfligen (16 bit),
zum AnschlieBen an den o.g. PC
Tastatur zum AnschlieBen an den o0.g. PC f_’._)
Maus zum AnschlieBen an den o.g. PC IiIJ
Drucker zum AnschlieBen an den o.g. PC
USB-Kabel LEC-MR-J3USB Anm. 4,5)

Anm. 1) Vor der Verwendung eines PCs fiir die Einstellung der LECSA-Punkte-Tabellenmethode/Programmiermethode oder des
LECS-Punkte-Tabelle-Nr.-Eingangs aktualisieren Sie lhre Ausrlstung auf Version C5 (japanische Version)

/Version C4 (englische Version). Informationen zu Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric.

Windows®, Windows Vista®, Windows® 7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA und/oder weiteren Landern.
Der korrekte Betrieb der Software ist davon abhéangig, welchen PC Sie verwenden.

Anm. 2
Anm. 3

— ==

Anm. 4) Nicht kompatibel mit 64-bit Windows® XP, 64-bit Windows Vista®, und 64-bit Windows® 7

Anm. 5) Bestellen Sie das USB-Kabel separat.

USB-Kabel (3 m) Batterie (nur fir LECSB, LECSC oder LECSS)
= MR-J3USB hergestellt von Mitsubishi Electric. x MR-J3BAT hergestellt von Mitsubishi Electric.

Batterie zum Austauschen.
Die absoluten Positionsdaten werden aufrechterhalten, indem die
Batterie an der Endstufe installiert wird.
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Kabel fiir den Anschluss des PC und der Endstufe bei Verwendung
der Einstellsoftware (MR-Konfigurator,™).
Kein anderes Kabel als dieses verwenden.

O

AC-Servomotor

LEFB

LEFG jReisim [

Produkispezifische
Sicherheitshinweise

{
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Serie LECS! |

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kdénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

|

Design/Auswahl |

|

Handhabung

AWarnung

. Die spezifizierte Spannung zufiihren.

Wird eine hohere als die spezifizierte Spannung zugefiihrt, kann es zu
Funktionsstérungen und Schéaden der Endstufe kommen. Ist die
zugeflihrte Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die
Last moglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls nicht
bewegt. Vor dem Start die Betriebsspannung prifen. Stellen Sie
ebenfalls sicher, dass die Betriebsspannung wahrend des Betriebs
nicht unter die spezifizierte fallt.

2. Die Produkte nicht auBerhalb der Spezifikationen verwenden.

Andernfalls kénnen Brénde, Funktionsstérungen und Schéaden an
der Endstufe/dem Antrieb die Folge sein. Vor der Verwendung die
Spezifikationen prifen.

3. Einen Not-Aus-Schaltkreis installieren.

Installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Geh&uses so, dass
er fUr den Bediener leicht zugénglich ist, damit er den Anlagenbetrieb
unverziglich unterbrechen und die Stromversorgung abschalten kann.

4. Um durch einen Ausfall und Funktionsstérungen (fiir die

eine gewisse Wahrscheinlichkeit besteht) verursachte
Gefahren und Schéden dieser Produkte zu vermeiden, ist
es sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem
(Systembackup) vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der
Bauteile und Anlage, ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Warmeentwicklung, Entziindung,

Rauchentwicklung des Produkis die Brand- oder
Verletzungsgefahr befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr
fiir das Produkt und das System abzuschalten

|

Handhabung

AWarnung

. Das Innere der Endstufe und der Peripheriegerate nicht beriihren.
Andernfalls besteht die Gefahr von Stromschlagen oder eines
Betriebsausfalls.

2. Diese Ausriistung nicht mit nassen Handen bedienen

oder einstellen.
Andernfalls besteht Brandgefahr und die Gefahr von Stromschlagen.

3. Das Produkt nicht verwenden, wenn es beschédigt ist

oder ein Bauteil fehlt.
Stromschlag, Brand oder Verletzungen kénnen die Folge sein.

4. Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte

Kombination von elektrischem Antrieb und Endstufe.
Andernfalls kann die Endstufe bzw. die anderen Gerate beschadigt werden.

5. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst

oder geschlagen zu werden oder es zu beriihren,
wéhrend sich der Antrieb bewegt.
Sonst besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn sichergestellt ist, dass das
Werkstiick sicher in dem Bereich bewegt werden kann,
der fur das Werkstiick zugénglich ist.

Andernfalls kann die Bewegung des Werkstlicks einen Unfall verursachen.

7. Das Produkt im spannungsgeladenen Zustand und liber

einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Andernfalls kénnen die hohen Temperaturen Verbrennungen verursachen.

8. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-, Verdrahtungs-
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und Wartungsarbeiten zundchst mindestens 5 Minuten nach
Abschalten der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.
Andernfalls kénnen Stromschlag, Brand oder Verletzungen die Folge sein.

O

A Warnung

9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen
oder die Endstufe beschadigen. Die Endstufe im span-
nungsgeladenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie die Endstufe im Rahmen von Wartungsarbeiten ber(h-
ren mussen, treffen Sie ausreichende MaBBnahmen zur Eliminier-
ung statischer Elektrizitat.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
sie Staub, Metallstaub, Metallspinen oder Wasser-, Ol-
oder Chemikalienspritzern ausgesetzt sein kénnten.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktions-
stérungen kommen.

Verwenden Sie die Produkte nicht in einem Magnetfeld.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen verwenden, in denen
brennbare, explosionsfdhige oder &tzende Gase,
Fliissigkeiten oder sonstige Substanzen vorhanden sind.
Sonst besteht Brand-, Explosions- bzw. Korrosionsgefahr.

Strahlungswéirme vermeiden, die von starken Wéarmequellen
wie direkter Sonneneinstrahlung oder Ofen ausgeht.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen mit extremen
Temperaturschwankungen verwenden.

Andernfalls kann es zu einem Produktausfall der Endstufe oder
der Peripheriegerate kommen.

Die Produkte nicht in Umgebungen einsetzen, in denen
Spannungsspitzen auftreten.

Wenn Gerate (elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionsofen,
Motoren usw.), die hohe Spannungsspitzen erzeugen in der Néhe des
Produkts eingesetzt werden, kdnnen durch ihre Nahe innere Schaltelemente
der Produkte zerstort oder beschadigt werden. Verwenden Sie keine Erzeuger
von Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgeméfe Verdrahtung.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstdrungen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststidndig unterdriickt.

|

Montage |

AWarnung

1. Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegeréte

2.

3.

4.

SVC

auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

Diese Produkte nicht an einem Ort installieren, an dem
sie Vibrations- und StoBkréaften ausgesetzt sind.
Andernfalls kann es zu einem Produktausfall oder Funktionsstérungen kommen.

Die Endstufe an einer vertikalen Wand in vertikaler
Ausrichtung montieren.

Dabei die Ansaug-/Entliiftungsanschliisse
Endstufe nicht abdecken.

Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerite
auf einer ebenen Flache.

Eine gebogene bzw. unregelméBige Montageflache kann eine zu groBe Kraft
auf den Rahmen oder das Geh&use austiben, was Fehlfunktionen verursacht.

der
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Serie LECS! |

Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kdénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu/ herunterladen.

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung

A\ Achtung

1. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung mit geringen

elektromagbetischen Stérsignalen zwischen den Leitungen
und zwischen der Spannungszufuhr und Masse.

Bei starken elektromagnetischen Stérsignalen verwenden Sie
einen Isoliertransformator.

. Geeignete MaBnahmen zum Schutz vor Blitzschlag
durch verursachte Spannungsspitzen treffen. Fiihren
Sie die Erdung der Funkenléschung getrennt von der
Erdung der Endstufe und der Peripheriegerate aus.

|

Verdrahtung

AWarnung

1. Die Endstufe wird beschéadigt, wenn die Endstufen-

Servomotorleistung (U, V, W) eine handelsiibliche
Spannungsversorgung (100V/200V) hinzugefiigt wird.
Priifen Sie bei ausgeschalteter Spannungsversorgung,
ob Verdrahtungsfehler vorliegen.

. SchlieBen Sie die Enden der Drahte U, V, W des Motorka-
bels korrekt an die Phasen (U, V, W) der Servomotorleis-
tung an. Werden diese Drahte nicht korrekt verbunden,
kann der Servomotor nicht gesteuert werden.

|

Erdung

1. Die

2. Fir den eher unwahrscheinlichen Fall,

AWarnung

Erdung ist sicherzustellen, um die
Stoérsignaltoleranz der Endstufe zu gewéhrleisten.
SchlieBen Sie zur Erdung des Antriebs den Kupferdraht
des Antriebs an die Schutzerde-Klemme der Endstufe und
schlieBen Sie den Kupferdraht der Endstufe liber die
Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an.

Diese diirfen nicht direkt an die Schutzerde-Klemme (PE)

der Schalttafel angeschlossen werden.

Schalttafel
Endstufe
| S
5o | |
PE-Klemme J Antrieb

o

dass die
Erdung Stérungen verursacht, kann sie entfernt

werden.

O

SVC

AWarnung

. Fiihren Sie regelmaBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen
flhren.

. Flihren Sie nach Beendigung der Wartungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Bei einem nicht einwandfreien Betrieb (wenn der Antrieb sich nicht
bewegt oder das Gerat nicht korrekt funktioniert usw.), den Betrieb
des Systems stoppen.

Andernfalls kénnen unerwartete Funktionsstérungen auftreten und
die Sicherheit kann nicht gewahrleistet werden.

Fihren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die Sicherheit
der Anlage zu gewabhrleisten.

. Die Endstufe und die Peripheriegerate nicht demontie-

ren, modifizieren oder reparieren.

. Das Innere der Endstufe fern von leitfahigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Andernfalls besteht Brandgefahr.

. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

. Ausreichend Freiraum fiir Wartungsarbeiten vorsehen.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fiir
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Stiitzfiihrung/Serie (11-)LEFG 2

Modellauswahl =

——

I?:' z, ,__/"/'
Nennlast Schlittenabweichung (Referenzwert)
Einheit: [N]
Nennlast | LEFG16 | LEFG25 | LEFG32 | LEFG40
dynamische Tragzahl 6250 8950 16500 22700 /
statische Tragzahl 8350 13900 22000 34500 L W

Schlittengenauigkeit

A-Seite

B-Seite —

0,08

@

/ ATLEFG32_|

LEFG25 / L = 30 mm)
(L=25

mm)
LEFG16 2~

o
o
(o)

D-Seite

Abweichung [mm]
o
i

Modell lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (pro 300 mm) (L =20 mm) / LEFG40
(D lineare Verfahrgenauigkeit C zu A (2 lineare Verfahrgenauigkeit D zu B / / L = 37 mm) /
LEFG16 0,05 0,03 002 o //
LEFG25 0,05 0,03 Z/
LEFG32 0,05 0,03 0
LEFG40 0.05 003 0 100 200 300 400 500
Last W[N]

Anm.) Die lineare Verfahrgenauigkeit schlieBt nicht die Genauigkeit der
Montageflache ein. Anm. 1) Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine Aluminiumplatte
von 15 mm auf dem Schlitten montiert und fixiert wird.
Anm. 2) Bitte uberpriifen Sie Abstand und Spiel der Fihrung getrennt.
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modellauswahi Serie (11-)LEFG

« Diese Grafik zeigt den zulassigen _Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in

eine Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des Lastschwerpunkts des Werkstiicks in zwei Richtungen aufweist,
priifen Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fir elektrische Antriebe. http://www.smc.eu
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Stutzfihrun

Serie (11)LEFG,_,

Anwendungsbeispiel

LEF b ool

Mit Stiitzfiihrung fiir Werkstiicke mit groBem Uberhang. (Sl

1

I

I

I

I

I

I

)

1 : a

die des Gehauses der Serie LEF. Dadurch verringerter : t = =

I -

I

I

I

I

I

I

I

I

\

® Einfache Installation durch dieselben Abmessungen wie R \/ =

Arbeitsaufwand fiir Design und Montage. N - o
* Die standardméBig integrierten Staubschutzbander t‘.’// ‘\\:E_

verhindern Fettspritzer und das Eindringen von S

Fremdkérpern. \!

Stiitzfithrung (LEFG)
Bestellschlissel
Stiitzfiihrung

“ 9 GroBe 9 Art des Montageabstands 9 Hub [mm]

—  [normale Betrighsumgebung 16 Symbol| LEFG16 | LEFG25 | LEFG32 | LEFG40 Anm. 50

11-" | Reinraumserie 25 s ° ° ° ° Kugelumlaufspindel Schrittmotor/Servomotor bls bis
* nur Kugelumlaufspindel 32 AC-Servomotor 3000 3000

40 BT| @ [ [ — | Remenantich Schrittmotor/Servomotor
BS| — [ J [ J [ AC-Servomotor

Tabelle der anwendbare Hiibe*1

Kugelumlaufspindel/S @ETETN

Modell Hﬁn?] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1100|1200
(1)LEFG16-S (| @ (@ (@ (@ |® (@ (@ [® [0 | O®  — | — [—[—|— | —[—[—[—]—]—1]—
(1)LEFG25-S [ @ (@ (@ (@ (@ (@0 ([0 (@ ([® (0 (0 [0 [0:[0” 02072 — [ —[— | — | —[—
(11)LEFG32-S | @ (@ (@ [ ® | ® (@ ([0 ([0 ([ ©® | ® 0 0 [0 0 O o o:[0° 0’07 — |—
(11)LEFG40-S | — [ — [@e [@e (o (o [0 [0 [®o (0 ([ ® [0 ([0 [0 o o oo [0 (o]0
AN serritmotor " servomotor )
Modell H,;‘nl]’] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
LEFG16BT | — [— [ — [ — | — e[ —|—[—e[— e |— e |—[e| —[e|—|e@
LEFG25BT | — [— [—[—[— e[ —[—[—-[e|—Te[—[e[— e —[e[—]e
LEFG32BT | — [ —[—[—[—Je[—[—[—Te]—Te[—[e[—Te|—Te[—Te
Hub
Modell mm] [ 1100 1200|1300 1400 | 1500 1600 1700 1800 1900 | 2000
LEFG16BT | — [— [ — [— [ — | —[—]—[—1]—
LEFG25-BT - |- —1 | —|—] | —|@
LEFG32-BT - e/ -] —1 e/ —|— e | —]| @
Riemen/BS
Hub
Modell [mm]| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000
LEFG25BS | — [— [— [ — [ — e [—[e | — e[ —[e[— e | —e[—[e|—e
LEFG32BS | — | — [— | —[— (e[ — e | —[e|—[e | —[e|[— @ [—|6[—| @
LEFG40BS | — [—[— [ —[—[e[—[e—Te[—[e[—Te|—[e[—[e—Te
Hub
Modell mm] | 1100|1200 1300 | 1400 1500 | 1600|1700 | 1800 1900|2000 | 2500|3000
LEFG25-BS (@ (e (@ (@ (@0 ([0 (@0 [0 [0 [0 | — | —
LEFG32BS (@ (@ (@ (e ([® (@ (0 (@ (0 [0 (o | —
LEFG40-BS [ @ (e [@e (o (o [0 [0 [0 0 o o o

#1 Herstellbar in 1-mm-Hubschritten, siehe herstellbarer Hubbereich. Hiibe, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhaltlich. Bitte setzen
Sie sich mit SMC fur Nicht-Standardhibe in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

#2 Nicht fur serie 11-LEFG
167 SMC
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stitzfuhrung Serie (11-)LEFG

Gewicht
Kugelumlaufspindel/S @EEEZD
Hub
it mm] | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000|1100 1200
(11-)LEFG16-S | 0,25|0,31]0,37|0,43]0,49]0,55|0,61|067]0,73|079| — | — | — | — | — | — | — | — | = | = | — | —
(11-)LEFG25-S | 0,56 0,67 |0,78]0,89|1,00|1,11|1,22|1,33|1,44|155|1,66|1,77|1,88|1,99|210[221| — | — | — | — | — | —
(11-)LEFG32-S |0,92]1,08[1,23] 1,4 |1,56|1,72|1,88|2,04|2,20|2,36 | 2,52 | 2,88 | 2,84 | 3,00 | 3,16 | 3,22 | 3,48 | 3,64 | 3,80 | 3,96 | — | —
(11-)LEFG40-S | — | — |2,07|229|2,51|2,72|2,94|3,15|3,37 | 3,58 | 3,80 | 4,01 | 4,23 | 4,44 | 4,66 | 4,87 | 5,09 | 5,30 | 5,52 | 5,73 | 6,16 | 6,59
Riemen/BT @IS @ESEETD
Hub
st r;‘m] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 {1000
LEFG16-BT | — | — | — | — | — |062] — | — | — |0,86] — |0,98| — | 11| — |[1,22| — |[1,34] — [1.46
LEFG25-BT | — | — | — | — | — [125] — | — | — [1,69] — |1.01| — |213] — |2,35| — |2,57| — |2,79
LEFG32-BT | — | — | — | — | — [1,92] — | — | — |2,56] — |2,88] — |320] — |352| — |3,84| — |4,16
Hub
st ,;‘m] 1100 (1200|1300 1400|1500 (1600 | 1700|1800 1900|2000
LEFG16-BT | — | — | — | — | — | = = | = | =] =
LEFG25-BT | — |323| — | — |389| — | — |455| — |4,99
LEFG32-BT | — |480| — | — |576] — | — |6,72| — |7,36
Riemen/BS
Hub
el ,,‘,’m] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 {1000
LEFG25-BS | — | — | — | — | — |125] — | — | — |169] — [1,91| — |213] — |2,35| — |2,57| — |2,79
LEFG32-BS | — | — | — | — | — [1,72] — [2,04| — |2,36] — |2,68] — |3,00| — |332| — |364| — |3,96
LEFG40-BS | — | — | — | — | — |2,72] — [3.15| — |358| — |401| — |444| — |487| — |530| — |573
H
Ub |1 100| 1200|1300 1400|1500 1600|1700 1800|1900 |2000|2500|3000
Modell mm]
LEFG25-BS | 3,01]3,23|3,45|3,67 3,89 | 4,11 | 4,33 | 4,55 | 4,77 | 4,99 | — | —
LEFG32-BS |4,28|4,60|4,92|5,24|5,56|5,88 6,20 | 6,52 | 6,84 7,16 | 8,76 | —
LEFG40-BS |6,16|6,59 | 7,02 |7,45|7,88|8,31|8,74 | 9,17 | 9,60 |10,03|12,18[14,33
168
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Servomotor / Schrittmotor

LEFB
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LECP6
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N LEFS

AC-Servomotor

LEFB

[

LEFG LECSD‘ [

Produkispezifische
Sicherheitshinweise



Serie(11-)LEFG

Abmessungen: LEFG16

Kugelumlaufspindel/(11-)LEFG16-S

nx 33,5
o — = A i
100
D x 100 (= E) F
B
L
7 |.(37) A (Schlitten-Verfahrweg) 36_ |7
—— 11-LEFG —— -
S— p—— g ¥ T 1 I ®
~
x [ |
(=]
N
Vakuumanschluss (‘7“2))
M5x0.8x5 4xM4x07 oa”| | @3H9 (59
Gewindetiefe 6,4 Tiefe 3
= s -
===—————r-C Tl
0
3H9 +8,025
Tiefe 3
Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E F
(11-)LEFG16-S-50 144 57 | 130 15
(11-)LEFG16-S-100 | 194 107 [ 180 4 — —
(11-)LEFG16-S-150 | 244 | 157 | 230
(11-)LEFG16-S-200 | 294 207 | 280 6 5 200
(11-)LEFG16-S-250 344 257 | 330
(11-)LEFG16-S-300 | 394 307 | 380 8 3 300 40
(11-)LEFG16-S-350 | 444 357 | 430
(11-)LEFG16-S-400 | 494 407 | 480 10 400
(11-)LEFG16-S-450 | 544 | 457 | 530
(11-)LEFG16-S-500 | 594 | 507 | 580 | 12 5 500
Riemenantrieb (Schrittmotor/Servomotor)/LEFG16-BT
n x 93,5
gI i = i —
150
D x 150 (= E) 20
B
L
7 (92) A (Schlitten-Verfahrweg) 36 | 7
. a|¥
(72)
40
4xM4x0,7 oa | | @3H9 (§%°)
Gewindetiefe 6,4 m Tiefe 3
o =5 =3 =S -
AT — _ _ | g O)h
=3 1]
0
(2]
3H9 (+g,025)
Abmessungen [mm] Tiefe 3
Modell L A B n D E
LEFG16-BT-300 449 | 307 | 435| 6 2 300
LEFG16-BT-500 649 | 507 | 635 10 4 600
LEFG16-BT-600 749 607 | 735
LEFG16-BT-700 849 707 | 835 | 12 5) 750
LEFG16-BT-800 949 807 | 935 14 6 900
LEFG16-BT-900 1049 | 907 | 1085
LEFG16-BT-1000 | 1149 | 1007 | 1135 | 16 7 | 1050
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stitztihrung Serie (11-)LEFG

=
H
Abmessungen: LEFG25 g
Kugelumlaufspindel/(11-)LEFG25-S [
nx @45
> > = v N5 ’ w
o T i ) r 1 L
e 5 E
2 © o
120 g
Dx120 (=E) F £
B 2 R
S
L g
10 (52) A (Schlitten-Verfahrweg) 51 10 58 S m
—— 11-LEFG —— Qlw 38 Sl
| < Lu
—— e - ™, l
¥ — = FIRE ]
> ﬁ . &3
© ® N3
[aY) o R Y
(102) 3 S N—
Vakuumanschluss 64
Rc1/8 AxM5x08 45 @3Ho (5 o
Gewindetiefe 8,5 - Tiefe 3 <o
& 5 & + 00
] els mu
& £ &
2l
@ 3H9 (+8,025) (5
Tiefe 3 Cl)
Abmessungen [mm] Abmessungen [mm] I}
Modell L A[B [n|[DJE]JF Modell L[A][B [n[DJE]F -~
(11-)LEFG25-S-50 | 180 57 | 160 20 (11-)LEFG25-5-450 | 580 | 457 | 560 | .o | , | 440
(11-)LEFG25-S-100 | 230 107 | 210 4 — — (11-)LEFG25-S-500 | 630 | 507 | 610
11-)LEFG25-S-150 | 280 | 157 | 260 (11-)LEFG25-S-550 | 680 | 557 | 660 -
11-)LEFG25-5-200 [ 330 [ 207 | 310 | ¢ > | 240 (11-)LEFG25-5-600 | 730 [ 607 | 710 | 12 | 5 | 600 | .. o
11-)LEFG25-S-250 | 380 | 257 | 360 35 (11-)LEFG25-S-650 | 780 | 657 | 760 8
11-)LEFG25-S-300 | 430 | 307 | 410 (11-)LEFG25-5-700 | 830 [ 707 [ 810 | ., | & | 50 o
11-)LEFG25-S-350 | 480 | 357 | 460 | 8 3 | 360 (11-)LEFG25-S-750 | 880 | 757 | 860
11-)LEFG25-S-400 | 530 | 407 | 510 (11-)LEFG25-S-800 | 930 | 807 | 910 | 16 | 7 | 840 A
<
o
Riemenantrieb (Schrittmotor/Servomotor)/LEFG25-BT f_ﬁ
|
nx 24,5 _
5 . S _ N p—
© \ \ \ ’
© . _ B B .
E
— w
170 L
D x 170 (=E) 25 Ll
B _ |
S
L g
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) 51 10 58 ShL—
[
0l o 38 @
0| < (@)
S S ——— © 1 oy <
. 5 -
4 ®) e | h
(102) B -
4xM5x0,8 ig @3H9 (%)
Gewindetiefe 8,5 ~ Tiefe 3 L \—
- - = \ O
HE_ - - . I —TH g3 (]
%& ot 5 o
? i
(o2}
3H9 (+g,025)
Tiefe 3 (0}
LL
Abmessungen mm] Abmessungen [mm] 1T}
Modell L A B n D E Modell L A B n D E -l
LEFG25-BT-300 487 | 307 | 467 6 2 340 LEFG25-BT-1200 | 1387 | 1207 | 1367 | 16 7 | 1190
LEFG25-BT-500 687 | 507 | 667 8 3 510 LEFG25-BT-1500 | 1687 | 1507 | 1667 | 20 9 | 1530 =8
LEFG25-BT-600 787 | 607 | 767 | o 4 680 LEFG25-BT-1800 | 1987 | 1807 | 1967 | 24 11| 1870 £ 2
LEFG25-BT-700 887 | 707 | 867 LEFG25-BT-2000 | 2187 | 2007 | 2167 | 26 12| 2040 EF
LEFG25-BT-800 987 | 807 | 967 | 12 5 850 55
LEFG25-BT-900 1087 | 907 [ 1067 | ,, s | 1020 25
LEFG25-BT-1000 1187 | 1007 | 1167
170
% SMC



Serie(11-)LEFG

Abmessungen: LEFG25

Riemenantrieb (AC-Servomotor)/LEFG25-BS

171

N

n x @4,5
© | — 1 |
® :
170
D x 170 (= E) 25
B
L
10 (109) A (Schlitten-Verfahrweg) 51 10
AR
[ I3
i " ©
(102)
4xM5x0,8 i; @3H9 (59%%)
Gewindetiefe 8,5 r—j/ Tiefe 3
2 il =
_ _ - ] ol o
[Se1Te]
S KX = =
3l
3H9 (+g,025!
Tiefe 3
Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E
LEFG25-BS-300 487 | 307 | 467 6 2 340
LEFG25-BS-400 587 | 407 | 567 510
LEFG25-BS-500 687 507 667
LEFG25-BS-600 787 | 607 | 767 | 680
LEFG25-BS-700 887 | 707 | 867
LEFG25-BS-800 987 | 807 | 967 | 12 850
LEFG25-BS-900 1087 907 | 1067 14 1020
LEFG25-BS-1000 1187 [ 1007 | 1167
LEFG25-BS-1100 1287 | 1107 | 1267 16 1190
LEFG25-BS-1200 1387 [ 1207 | 1367
LEFG25-BS-1300 1487 | 1307 | 1467 | 18 1360
LEFG25-BS-1400 1587 [ 1407 | 1567 | 1530
LEFG25-BS-1500 1687 | 1507 | 1667
LEFG25-BS-1600 1787 | 1607 | 1767 | ,, 10 | 1700
LEFG25-BS-1700 1887 | 1707 | 1867
LEFG25-BS-1800 1987 | 1807 [ 1967 | ,, " 1870
LEFG25-BS-1900 2087 | 1907 | 2067
LEFG25-BS-2000 2187 | 2007 | 2167 | 26 12 [ 2040

24
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stitztihrung Serie (11-)LEFG

=
2
Abmessungen: LEFG32 g
Kugelumlaufspindel/ i} ¥ — ——=l | 055 B
(11-)LEFG32-S @ S—— :
5 7 n
150 N h
D x 150 (= E) 15 2
B el
] 5
n
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) 61 10 T
— 11-LEFG — ol o S
S| g
S S S Ny T slm
7l
|
(122)
4x M6 x 1 70 @5H9 (%)
Gewindetiefe 9,9 [‘ﬂ’l Tiefe 5 —
= = EE=Es ©©
} _ _ - l ry 'A l } 33 <Es
[ 3 3 bl A 8LIJ
¥ |
fe} 5H9 (+8,030)
Abmessungen mm] Abmessungen °°® [mm]

Modell LTA[B [ n][D]JE Modell LTA[B | n|[D]JE o
(11-)LEFG32-5-50 200 57 | 180 (11-)LEFG32-S-500 | 650 | 507 | 630 ($)
(11-)LEFG32-S-100 [ 250 | 107 | 230 4 — — (11-)LEFG32-S-550 | 700 | 557 | 680 10 4 600 w
(11-)LEFG32-S-150 300 157 280 (11-)LEFG32-S-600 750 607 | 730 =
(11-)LEFG32-S-200 350 | 207 330 (11-)LEFG32-S-650 800 657 | 780
(11-)LEFG32-S-250 | 400 | 257 | 380 | 6 2 | 300 (11-)LEFG32-S-700 | 850 | 707 | 830 | 12 | 5 | 750
(11-)LEFG32-S-300 | 450 | 307 430 (11-)LEFG32-S-750 900 757 | 880 -
(11-)LEFG32-S-350 | 500 | 357 | 480 (11-)LEFG32-5-800 | 950 | 807 | 930 o
(11-)LEFG32-S-400 | 550 | 407 | 530 8 3 450 (11-)LEFG32-S-850 | 1000 | 857 | 980 14 6 900 O
(11-)LEFG32-S-450 | 600 | 457 | 580 (11-)LEFG32-5-900 | 1050 | 907 | 1030 w

# Wenn fur die Ausfihrung LEFS32] OO0 (parallele Motorausfihrung) (11-)LEFG32-S-950 | 1100 | 957 | 1080 16 - 1050 |
eine Stltzflihrung verwendet wird, muss aufgrund der abweichenden (11-)LEFG32-S-1000| 1150 | 1007 | 1130
Schlittenhdhe separat ein Schlitten-Zwischenstlick bestellt werden.
Bestell-Nr. Schlitten-Zwischenstlick: LEF-TS32 (Siehe Seite 173 fir <
nahere Angaben.) o
O
Riemenantrieb (Schrittmotor/Servomotor)/LEFG32-BT i
g ‘ N ] nx@5,5 ——
200 (2]
D x 200 (= E) 25 L
B -
L 5
10 (121) A (Schlitten-Verfahrweg) 61 10 g
o\
23 s
S N N ~ [ @
‘ 1)
<
m
L
(122) IiIJ
4x M6 x 1 70 @5H9 (0%
Gewindetiefe 9,9 e Tiefe 5
I @ -9 \$ (g I
I _ 1 I 1l <|o
\ 1 “|© ]
= = ot 9 N
0 O
S| 5o (+g,oso) I._IIJ
Abmessungen mm] Abmessungen T°%*5 [mm
Modell L A B n D E Modell L A B n D E (O]
LEFG32-BT-300 509 | 307 | 489 6 2 400 LEFG32-BT-1200 | 1409 | 1207 | 1389 | 14 6 | 1200 LL
LEFG32-BT-500 709 | 507 | 689 3 600 LEFG32-BT-1500 | 1709 | 1507 | 1689 | 18 8 | 1600 |-_||J
LEFG32-BT-600 809 | 607 | 789 LEFG32-BT-1800 | 2009 | 1807 | 1989 | 20 9 [ 1800
LEFG32-BT-700 909 [ 707 | 889 | . . 800 LEFG32-BT-2000 | 2209 | 2007 | 2189 | 22 10 | 2000
LEFG32-BT-800 1009 | 807 | 989 22
LEFG32-BT-900 1109 [ 907 | 1089 | _, s | 1000 5 s
LEFG32-BT-1000 | 1209 | 1007 | 1189 £

= Wenn fir die Ausfilhrung LEFS32f 000 (parallele Motorausfiihrung) eine Stiitzfilhrung verwendet wird, muss aufgrund der abweichenden Schlittenhéhe
separat ein Schlitten-Zwischenstiick bestellt werden.
Bestell-Nr. Schlitten-Zwischenstlick: LEF-TS32 (Siehe Seite 173 fur ndhere Angaben.)

ZSNC
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Serie(11-)LEFG

Abmessungen: LEFG32
Riemenantrieb (AC-Servomotor)/LEFG32-BS

nxJ5,5
5 - 5 - LY
200
D x 200 (=E) 15
B
L
10 (62) A (Schlitten-Verfahrweg) 61 10
| 29
I Sy T
LI 1 1)
T
(122)
4 x M6 x 1 0 @5H9 (*9°%)
Gewindetiefe 9,9 I‘E’T Tiefe 5
O Q- L e :
— %o
- _ ] I <] o
J | [ v ©
3 5 $n—¢
0
[Te}
Al 5H9 (+g,030)
Tiefe 5
Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E
LEFG32-BS-300 450 | 307 | 430 5 400
LEFG32-BS-400 550 | 407 | 530
LEFG32-BS-500 650 507 630 8 3 600
LEFG32-BS-600 750 607 730
LEFG32-BS-700 850 707 830 10 4 800
LEFG32-BS-800 950 807 930
LEFG32-BS-900 1050 907 | 1030 12 5 1000
LEFG32-BS-1000 1150 | 1007 | 1130
LEFG32-BS-1100 1250 | 1107 | 1230 | ., 6 | 1200
LEFG32-BS-1200 1350 | 1207 | 1330
LEFG32-BS-1300 1450 | 1307 | 1430 16 7 1400
LEFG32-BS-1400 1550 [ 1407 [ 1530
LEFG32-BS-1500 1650 | 1507 | 1630 18 8 1600
LEFG32-BS-1600 1750 [ 1607 [ 1730
LEFG32-BS-1700 1850 | 1707 | 1830 | , 9 | 1800
LEFG32-BS-1800 1950 | 1807 | 1930
LEFG32-BS-1900 2050 | 1907 | 2030 | ,, 10 | 2000 # Wenn fiir die Ausfiihrung LEFS32f OO0 (parallele Motorausfiihrung)
LEFG32-BS-2000 2150 | 2007 | 2130 eine Stutzfuhrung verwendet wird, muss aufgrund der abweichenden
LEFG32-BS-2500 2650 | 2507 | 2630 | 28 13 2600 Schlittenhéhe separat ein Schlitten-Zwischenstiick bestellt werden.
Bestell-Nr. Schlitten-Zwischenstiick
70 X
LEF'TS32 42 14 b(*(b%x 3
@Qh N ~
Y \ L
o <| ©
< |0
{D J4h N
T
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stitztihrung Serie (11-)LEFG

=
H
Abmessungen: LEFG40 g
Kugelumlaufspindel/(11-)LEFG40-S [
° ) i ] i ) i M Y
~
]
= —— 5 ol
150 E
D x 150 (= E) 60 s
B R
_9
L 2
13 (86) A (Schlitten-Verfahrweg) 85 13 g m
—— 11-LEFG —— . Sl
S B L
‘ - [T \ |
- = g —
(170) —
4x M8 x 1,25 106 @6H9 (§°°) [TeYTe)
Gewindetiefe 13 60 Tiefe 7 g%
H 5 5 ‘\g} T,g_ - il
_ R -
{e S B o ®)
\ £ £ 5 g
|\*“ 6H9 (+g,030) (?
Tiefe 7
Abmessungen [mm] Abmessungen [mm] 8

Modell L A B n D E Modell L A B n D E |
(11-)LEFG40-S-150 | 354 | 157 | 328 | 4 — 150 (11-)LEFG40-S-650 854 | 657 | 828
(11-)LEFG40-S-200 404 | 207 | 378 (11-)LEFG40-S-700 904 | 707 | 878 | 12 5 750
(11-)LEFG40-S-250 | 454 | 257 | 428 | 6 2 300 (11-)LEFG40-S-750 954 | 757 | 928 -
(11-)LEFG40-S-300 | 504 | 307 | 478 (11-)LEFG40-S-800 | 1004 | 807 | 978 o
(11-)LEFG40-S-350 | 554 | 357 | 528 (11-)LEFG40-S-850 | 1054 | 857 | 1028 | 14 6 900 3
(11-)LEFG40-S-400 604 | 407 | 578 8 3 450 (11-)LEFG40-S-900 1104 | 907 | 1078 L
(11-)LEFG40-S-450 | 654 | 457 | 628 (11-)LEFG40-S-050 | 1154 | 957 | 1128 | 7 | 1050 -l
(11-)LEFG40-S-500 | 704 | 507 | 678 (11-)LEFG40-S-1000 | 1204 | 1007 | 1178
(11-)LEFG40-S-550 | 754 | 557 | 728 | 10 4 600 (11-)LEFGA40-S-1100 | 1304 | 1107 [ 1278 [ o s | 1200
(11-)LEFG40-S-600 | 804 | 607 | 778 (11-)LEFG40-S-1200 | 1404 | 1207 | 1378 <
. . o
Riemenantrieb (AC-Servomotor)/LEFG40-BS 3)

5 s 5 3 5 o w
| | | | nxo66 -
© - - - - - -
~  —
T T I
[ 200
D x 200 (= E) 60 0
B L
L -
13 (86) A (Schlitten-Verfahrweg) 85 13 g
©| o €
| © <]
S —— ©y T S
@
(@]
<<
11]
(170) h
4 x 08 x1,25 106 @6H9 (%) -l
Gewindetiefe 13 60 Tiefe 7
ﬁ@ & ~——e T [
_ ‘_ ‘ ’—\ | <  —
‘ o~ |:]
®) ®
Ma & 2 g 8
~T eng (90%) |-_|IJ
Tiefe 7
Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]

Modell L A B n D E Modell L A B n D E (O]
LEFG40-BS-300 504 | 307 | 478 5 400 LEFG40-BS-1300 | 1504 | 1307 | 1478 | . 7 | 1400 L
LEFG40-BS-400 604 | 407 | 578 LEFG40-BS-1400 1604 | 1407 | 1578 L
LEFG40-BS-500 704 | 507 | 678 | 3 600 LEFGA40-BS-1500 | 1704 | 1507 | 1678 | . s | 1600 -l
LEFG40-BS-600 804 | 607 | 778 LEFG40-BS-1600 | 1804 | 1607 | 1778
LEFG40-BS-700 904 | 707 | 878 [ o . 800 LEFG40-BS-1700 | 1904 | 1707 | 1878 | o | 1800 =8
LEFG40-BS-800 1004 | 807 | 978 LEFG40-BS-1800 | 2004 | 1807 | 1978 £ 2
LEFG40-BS-900 1104 | 907 | 078 |, 5 | 1000 LEFGA40-BS-1900 | 2104 | 1907 | 2078 | ,, 10 | 2000 gz
LEFG40-BS-1000 [ 1204 | 1007 | 1178 LEFG40-BS-2000 | 2204 | 2007 | 2178 =i
LEFGA40-BS-1100 | 1304 | 1107 | 1278 [, 6 | 1200 LEFG40-BS-2500 | 2704 | 2507 | 2678 | 28 13| 2600 £33
LEFG40-BS-1200 | 1404 | 1207 | 1378 LEFG40-BS-3000 | 3204 | 3007 | 3178 | 32 15 | 3000
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/A Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte ,,Achtung®, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*") und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

/A Achtung:
/A Warnung:
A\ Gefahr :

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die1|
leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge haben
kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko, 1
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge haben 1
kann, wenn sie nicht verhindert wird. |
Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die I
schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge hat, wenn sie

) ; ) 1
nicht verhindert wird. a

i Ui g g

#1) 1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413: Fluidtechnik — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von
Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt des Produktes ist die Person, die das

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner

/AWarnung

System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.

Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird,
darf die Entscheidung (iber dessen Eignung fiir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach
genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfillung der spezifischen
Anforderungen Uberprift wird. Die Erflllung der zu erwartenden Leistung sowie die
Gewabhrleistung der Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat. Diese Person muss anhand der neuesten
Kataloginformation standig die Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge
der Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Geréateausfalls ausreichend berlicksichtigen.

betrieben werden.
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemé&Ber Handhabung geféhrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlieBlich
der Produkte von SMC, diirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Personal
vorgenommen werden.

Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit

gewéhrleistet ist.

1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen diirfen erst dann ausgefiihrt
werden, wenn alle MaBnahmen Uberpriift wurden, die ein Herunterfallen oder
unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

. Soll das Produkt entfernt werden, iberpriifen Sie zunachst die Einhaltung der oben
genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die Druckluftversorgung aller
betreffenden Komponenten. Lesen Sie die produktspezifischen Sicherheitshinweise aller
relevanten Produkte sorgféltig.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen, um

unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder Fehlfunktionen zu verhindern.

Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete

Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der

folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten
abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie,
Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen
Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Gerdten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs-
und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder
anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht fur die in diesem Katalog aufgeflihrten
technischen Daten geeignet sind.

n

/AWarnung

3. Anwendungen, bei denen die Méglichkeit von Schaden an Personen, Sachwerten
oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem mit
mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine regelmaBige
Funktionsprifung erfordern.

A\ Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie
konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fiir die friedliche Nutzung in Fertigungsunternehmen
entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen verwenden méchten, missen Sie SMC
vorher informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur Verfiigung stellen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachstgelegene Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur ,Einhaltung von
Vorschriften”.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie Ihr Einverstandnis, bevor Sie das Produkt
verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in Fertigungsmaschinen von Herstellern
von Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem Land in ein anderes
hat nach den an der Transaktion beteiligten Lé&ndern geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle nationalen
Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.

AAchtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Instrumente im gesetzlichen
Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente wurden keinen Priifverfahren zur
Typengenehmigung unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen Lander
vorgegeben werden.

Daher diirfen SMC-Produkte nicht fiir Arbeiten bzw. Zertifizierungen eingesetzt werden, die im
Rahmen der Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
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SMC Corporation (Europe)
Austria @ +43 (0)2262622800  www.smc.at office@sme.at Lithuania @ +370 52308118 www.smlt.ft info@smclt.lt
Belgium @ +32 (0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be | Netherlands & +31 (0205318888  www.smcpneumatics.nl info@smcpneumatics.nl
Bulgaria & +359 (0)2807670  www.smc.bg office @sme.bg Norway @ +47 67129020 WWW.SmC-norge.no post@smc-norge.no
Croatia @ +385 (0)13707288  www.smc.hr office@sme.hr Poland @ +48 (0)222119616  www.sme.pl office@sme.pl
Czech Republic @& +420 541424611 WWWw.Smc.cz office@smc.cz Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@sme.smees.es
Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com Romania @ +40 213205111 WWw.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Estonia @ +372 6510370 www.smepneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee | Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Finland @& +358207513513  www.smcfi smcfi@sme.fi Slovakia @ +421(0)413213212  www.smc.sk office @smc.sk
France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@smc-france.fr | Slovenia @& +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si
Germany @ +49(0)61034020  www.smc.de info@smc.de Spain @ +34 902184100 WWW.Smc.eu post@smc.smces.es
Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr Sweden @ +46 (086031200  www.smc.nu post@sme.nu
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office @sme.hu Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Ireland @ +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie | Turkey @+902124890440  www.smcpnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
Italy & +39 0292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it UK @ +44 (0)845 1215122 www.smepneumatics.co.uk sales@smcpneumatics.co.uk
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv
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