neu

Elektrischer Schwenkantrieb ( € .

niedriger
Gehausequer:

Lot Grundausfiihrung [mm]
schnitt Cuccor 1
LER10 | 42
LER30 | 53
LER50 | 68 Hohlwellen-Achse))

zur Unterbringung von

. ® Préazisionsausfiihrung [mm] Kabeln und Leitungen

T der angebauten Gerate.
erbol - integrierter Motor )
LERH30 | 62 _integrierter Motor
i | LERH50 | 78 platzsparend

O StoBfreier Antrieb/hohe Geschwindigkeit
max. Geschwindigkeit: 420°/s (7.33 rad/s)
max. Beschleunigung/Verzogerung: 3000°/s? (52.36 rad/s?)

@ Positions-Wiederholgenauigkeit: £0.05°

Rotations- Hochstge- Positions-
drehmoment [N-m] |schwindigkeit [°/s] | Wiederholgenauigkeit [°]
Grund- hohes Grund- hohes Grund- hohes
ausfiihrung momem ausfiihrung momem ausfiihrung | Drehmoment

10 |02 022)|03(032

Wiederholgenauigkeit am Anschlag: +0.01° (Schubsteuerung/mit externem Anschlag) 30 | 0.8 (0.8) | 1.2 (1.2) | 420 | 280 | o d;(_’fg o1y*
@ Schwenkwinkel 50 |66(66)| 10(10) |

360°, 320° (310°), 180°, 90° * Wert bei Montage des externen Anschlags

Der Wert in Klammern zeigt den Wert fiir die Serie LER10. Anm.) Die Werte in Klammern gelten fiir das Modell mit einem

Schwenkwinkel von 360°.

@ Geschwindigkeit, Beschleunigung/Verzogerung und

Position konnen eingestellt werden (max. 64 Positionen).
@ Energiesparprodukt

Automatische Einsparung der Leistungsaufnahme von 40%, nachdem der Schwenkantrieb anhél.

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Controller/Endstufe

P Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang ==
serie LECP6

» 64 Positionen
« Eingabe Uber Einstellsoftware flir
den Controller oder Teaching Box

Serie LER S

CAT.EUS100-94C-DE

# Nicht flr einen Schwenkwinkel von 360° erhaltlich.

) Programmierfreie Ausfilhrung S8
Serie LECP1*

« 14 Positionen
7 « Bedienpulteinstellung

' Pimpulseingang-
Ausfiihrung
serie LECPA*




Elektrischer Schwenkantrieb

(Erhaltlich als Grundausfiihrung und als Prazisionsausfijhrung)

Grundausfiihrung/LER Prazisionsausfuhrung/LERH

'."@illenkugellagea "'@rézisionskugellageo

¢ Die Verschiebung in Richtung der Radialschubkraft des Schwenkantriebs wird verringert.

C Schwenktisch ) - [eingebauterj

360°, 320° (310°), 180°, 90° Schrittmotor

Der Wert in Klammern gibt den Wert > : . - . lat d
fur die Serie LER10 an. % - - platzsparen

hohes
Drehmoment ooy

Die Leistung ist um das 30

-fache erhoht, dank eines
speziellen Schneckengetriebes.

Es wird ein spezielles
Schneckengetriebe mit reduziertem
Spiel verwendet.

- Hendhilfsbetatigungs-
|| schraube (beidseitig)
[N-m]
LER10 | 0.2(0.22) | 0.3(0.32) Der Schwenkbetrieb ist bei
LER30 | 0.8(08) | 1.2(1.2) unterbrochener Spannungsversorgung
LER50 | 6.6 (6.6) |10.0 (10.0) mlf dgr Handhilfsbetatigung
maglich.

Anm.) Die Werte in Klammern gelten fiir das Modell mit einem Schwenkwinkel von 360°.

Einfacher Werkstiickanbau

® Toleranz der Innen- und AuBen-
durchmesser des Drehtisches H8/h8

® Positionierbohrung

e Hohlwellen-Achse
zur Unterbringung von Kabeln
und Leitungen der angebauten S
Geréte. .

(Positionierbohrung)

Positionierung der
Schwenkrichtung

Zur Ausrichtung des
Werkstiicks

elektrischer Greifer
serie LEH

Q—Iohlwellen-Achse

GréBe | 10 | 30 | 50 -
220

Hohlwellen-Achse| ©8 017

Merkmale 1
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Serie LER

ooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

(Positionierbohrung ‘ Montagemaoglichkeiten

B Montage mit Durchgangsbohrung

I'-.“:-‘:.- : ;:- . I ‘ h; 1 _Ll—l |
E%eferenzdurchmesser ! - — IF

(Bohrung) _}

Referenzdurchmesser -
(Zentrierzapfen) = —sl'

B Gehause-Gewindebohrung

Wiederholgenauigkeit am Ende: £0.01°

90°-Ausfiihrung Anschlagbolzen)
: e Einstellbereich +2°

B Schwenkwinkel: 360°

Inspektion

Fullanwendungen:
Prozess

Drehung in
Intervallen von 30°

. Transfer . i
Elektrischer fussenussele
Greifer abgeladen
Serie LEH
Akzeptiene Teile werden abge dén
Schwenktransfer nach Greifvorgang Vertikaler Anwendung: keine Anderung der Ausfuhrung fiir
in Kombination mit einem Greifer Geschwindigkeit aufgrund von Lastschwankungen  kontinuierliche Drehbewegung

.

%SNC Merkmale 2




Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6

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

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

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

und Geschwindigkeit des

Einstellen von Handbetrieb
Verfahrens mit festen Werten

Vi) Lt Goam fomre

o

o - =l

Sien 1 T

Mo B (] -8

Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) (I diRig ey =i Gl R RSt By

© Die einfache Maske ohne Scrollen ist leicht
einzustellen und zu bedienen.
" Wihlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und

1. Maske

wahlen Sie eine Funktion.
" Stellen Sie die Schritidaten ein und uberprufen Sie diese - 2. Maske A7L7ARLM jgg SEm
mit dem Monitor. . || Daten Adhse | Ubervachen ___ Achse |
= Step No. (Schrtr) 0 = Schritt-Nr. 1
Posn [ 12348 \ Posn 1234
Geschwindigkézit 100°% ' Geschwindigkeit 10°/s
\'5" _ Status
Die Werte nach der Eingabe mit "SET" bestétigen. kann dberpruft werden.
Teaching-Box-Maske ' = Daten Achse 1 Daten Achse 1
© Die Daten konnen anhand der Position und | Schritt-Nr. 0 | Schritt-Nr. 1 |
der Geschwindigkeit eingestellt werden, |: Posn 50.00° ““"““" | Posn 80.00° !
e i b | Geschwindigkeit  200°%/s ! ' Geschwindigkeit  100%/s |
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt) | “e€scnwina greit  cU0UTS , Lueschwindigkeit 100778 ;

Schrittmotor
LECP6

__( Verfahren im
Handbetrieb

" ~"( Test starten

--(Schrittdaten-EinsteIIungD

__( Verfahren mit
festen Werten

©Das Gateway verbindet die LECP6 Serie mit dem Feldbus-Netzwerk

©Zwei Betriebsarten:

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

Feldbus-
netzwerk

Serielle

'

Bis zu 12 Controller
kénnen angeschlossen

werden

-

Gateway- : . g
BB e

4 y »

& | 0| %

iy EF Y
verwendbare ”
Feldbusprotokolle CColink B pgyigonet> M
T deCoroler, Schrittmotor-
a2t deCoroler, s 3 12 e

angeschlossen weren Komen
\

Spannungs-
versorgung

vy serie LECP6

24 VDC fiir
Gateway-Einheit

Merkmale 3

Kompatible elektrische Antriebe:

&

Elektrischer Antrieb/
Miniaturausfiihrung

| Serie LEP

e

Elektrischer Zylinder/

Elektrischer Elektrischer
|| . Greifer Kompaktschlitten ~ mit Filhrungsstange
Kompatible serie LEH serie LES serie LEY
Controller =
' Serie LEC _,/n‘ -
J_']: . Elektrischer Antrieb/ Elektrischer Antrieb/

mit Kugelumlauffihrung Schwenkausfihrung
Serie LEF

serie LER

Elektrischer Antrieb/
mit Gleitfihrung
serie LEL




ODetaileinstellung im "Normal Mode"

Wahlen Sie den "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.
© Einstellung der Parameter

© Detaileinstellung der Schrittdaten

© Darstellung von Signalen und Statusanzeige

Bei Verwendung eines PCs
Controller-Software

© Schrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen
Fenstern angezeigt.

© Verschiedene Schrittdaten kdnnen in

der Teaching Box gespeichert und auf
den Controller ibertragen werden.

© Kontinuierlicher Testbetrieb mit bis

zu 5 Schrittdaten.
Teaching-Box-Maske

 Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten,
Test, Uberwachen usw.) kénnen aus
dem HauptmenU gewéahlt werden.

© JOG und Verfahren mit festen Werten, zurick zum Ausgangspunkt,

Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

Schrittdaten
Parameter
Uberwachung e
Meni Achse 1
Schrittdaten- =
Parameter Menil Achse 1_|
Test Schritt-Nr. A| Menii Achse 1
5 _ O | Schritt-Nr. 1
rauptment-Maske | Betriebsart Y| Position 123.45°
g Schrittdaten- Stopp] Ausgangsiiberwachung _ Achse 1
Einstellungsmaske Tost-Maske BUSY] ] A
SVRE [@]
SETON[ ] v
Uberwachungsmaske

Antrieb

Controller

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide knnen separat bestelit werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-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 Gbereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

N

Merkmale 4



Programmierfreie Ausfuhrung serie LECP1
Kein Programmieren erforderlich i

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

Schrittmotor-Controller

@ Einstelen der Positonsnummer — @) Einstellen der Halteposition » LECP1
Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste wird die
Halteposition ein. RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb Halteposition erfasst.
max. 14 Positionen auf eine Halteposition bewegt.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Anzeige der ‘

Positionsnummer

Schalter zur SET-Taste

| Positionsauswahl

Schatter zur
Geschwindig-
keitseinstelllng

Schalter zur
Beschleunigungs-
einstelng

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

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

Touch-Panel

SPS
Positionier-
einheit

o

Elektrischer Schwenkantrieb
serie LER

Schrittmotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfiihrung)
serie LECPA

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

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

Merkmale 5
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Serie LECP6/LECP1/LECPA

. _ Funkton ]

LECP6

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang | Programmierfreie Ausfiihrung

LECP1

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

Position ‘

Schrittdaten und
Parameter einstellen

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
* Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

» Auswahl tber die Bedientasten
des Controllers

o Eingabe aus der Controller-Software (PC)
e Eingabe aus der Teaching Box

Schrittdaten-
Einstellung
(Positionierung)

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

* Direktes Teaching
» Handbetrieb-Teaching

o Position und Geschwindigkeit werden
per Impulssignal eingestellt.

Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Betriebsbefehl (E/A-Signal)

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

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingénge

Impulssignal

Abschlusssignal

(INP) Ausgang

(OUT") Ausgang

(INP) Ausgang

Einstellparameter )

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

"Easy ['Normal i . i 5 . :
.. Y. u Sc_:hrlttdaten Impuls_gmgang Programmierfreie
Position Mode" | Mode Eingangsart Ausfiihrung Ausfiihrung LECP1
LECP6 LECPA 9
Movement MOD | W iner ‘absoluten Posiion” und ener ‘relatven Positon | A o ABS/INC einstellen Fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit | ® | ® [ J In Einheiten von 1°/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
. [Position]: Zielposition In Einheiten von Keine Einstellung erforderlich | Direktes Teaching
Position . e o ®  001°einstellen. ) .
[Schub]: Schub-Startposition Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | BeschleunigungNVerzogerung wahvend der Bewegung | @ | @ @ | InEinheiten von 1952 einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
:icnhsrthtetl(lj:;zn- Pushing force |Kraftim Schubbetrieh [ BN [ J In Einheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | Auswahl aus 3 Stufen (gering, mitel, hoch)
(Auszug) | Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs | A | @ @ | InEinheiten von 1% einstellen. | In Einheiten von 1% einstellen. | e Enselungeforech et enpctt Sthtke)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs | A | @ @ | InEinheitenvon 1°/s einstellen. | In Einheiten von 1 mms einstellen.
Moving force  |Kraft wihrend des Schubbetriebs | A | @ @ | Eingestellt auf 100%. | Erssltanercrfine s i desnsten e
Area output Bedingungen i des Eschaliendes Berechs-Ausgangesinals | £ | @ @ | inEinheitenvon 0.01° einstellen. | In Einheiten von 0.01 mm einstellen.
[Position]: Toleranz zur Zielposition Auf min. 0.5° einstellen. | Engesteltau unterschiediche Were fr e Keine Einstellung erforderlich
In position A @ ® Einheiten: 0.01° ‘ . L
[Schub]: Toleranz wahrend des Schubvorgangs (Einheiten: 0.01%) ¢inzeien Antiebe) oder mehr (Enen: .01 )
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ) In Einheiten von 0.01° einstellen. | In Einheiten von 1 mm einstellen.
Parameter- | Stroke (=) Hubbegrenzung - x | X o In Einheiten von 0.01° einstellen. | In Einheiten von 1 mm einstellen.
a"slellu)ng ORIG direction |EnselindeRetngcerioietrarAsganggostionmigieh | x| x ® | Kompatibel Kompatibel Kompatibel
uszug — -
indigkett bei Riickkehr in i it inhei °ls i In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
ORIG speed Geschwindigkeit bei Riickkehr in die Ausgangsposition = < | X [ ] In Einheiten von 1°/s einstellen. Keine Einstellung erforderiich
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkehr in die Ausgangsposiion | X | x o In Einheiten von 1°/s2 einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Wiend der Schater edrickt gehalen wird, | Wvend der Schaltr gecri! gehalen wird, | Halten Sie die MANUELLE Taste (D)
JOG [ BN @ | kamderkontinuieriche Betrich bei Kann der koninuieriche Belrieb bei flr konstanes Senden gecflck! (Geschwindighel
Einstelgeschindigheitgetestetwerden. | Einstellgeschwinaigheit getestet werden. entspricht dem spezfizierten Wer).
Der Betrieb bei Einstelntferung und - Der Betrieh bel Einstellenfernung und - Driicken Sie die MANUELLE Taste (DQ)
MOVE x | @ o Geschwindighet ausgehend von deraktuellen | Geschwincigheit ausgehend von der aktuellen 1 enma fir den Bemessungsbetib (Geschwindigt,
Test Pogiion kann gestestet werden. Postion kann gestestet werden. Bemessung sind spezfizierte Werle).
Return to ORIG (BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel
. s )
Test drive 22 E 00 ST ARTET ® | ® |Kuinieicter| Kompatibel Nicht kompatibel Kompatibel
Schrittdaten Betie)
Forced output | ON/OFF des Ausgangs kann gefestet werden. | < | X [ J Kompatibel Kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aklue!!e Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. | @ | @ [ J Kompatibel Kompatibel Nicht Kompatibel
Uberwachen kann iberwacht werden.
In/Out mon e e | ® | Kompatibel Kompatibel
Ausgéange kann {iberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestétigt werden. [ BN J [ J Kompatibel Kompatibel Kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheitereugter Alam kamn bestiigtwerden, = x| X [ ] Kompatibel Kompatibel
Datei o Kompatibel K tibel
Save/Load X | X pati ompatibe Nicht Kompatibel
Sonstige | Language b R P G L [ BN o Kompatibel Kompatibel
wahrend der Installation mdglich.

A: Einstellbar ab TB Ver. 2.5 (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.

% S\VC
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Serie LER

tem-Konstruktion/allgemein verwendbarer I/0

vom Kunden zu stellen

@®Elektrischer Schwenkantrieb

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir /0-Signal
24 VDC A

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

LECP6 LEC-CN5-[]
LECP1 (programmierifrei) | LEC-CK4-[]

@®Controller*

e

programmierfreie Ausfithrung

vom Kunden zu stellen zu CN1 LECP1
Spannungsversorgung - Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fir Controller LECP6 Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset,
24 VDC A @Spannungsversorgungsstecker das Gateway und die Touch-Bedienschnittstelle

kénnen nicht angeschlossen werden.

Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitdt ~ (Zubehdr)
gefordert wird, sind elekirische  verwendbare KabelgréBe
Antriebe und Controller mit einer  AWG20 (0.5 mm?)
Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

@Touch-Bedienerschnittstelle (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

Pr[l-'l'BCE Cockpit-Elemente  kénnen
for the best interface kostenlos (ber die Pro-face-
Webseite heruntergeladen
werden. Mit der Verwendung
von Cockpit-Elementen kann
die Einstellung ber die
Touch-Bedienerschnittstelle
vorgenommen werden.

@Antriebskabel* EEICIPTER

Controller-Ausfiihrung Standard-Kabel Robotic-Kabel
LECP6 (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]
LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Die Markierung *: Kann in den “Bestellschlissel”
fir den Antrieb integriert werden.

@Controller-Einstellset
Controller-Einstellset
(Kommunikationskabel, Umsetzer und USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-W2

@®Teaching Box FEEd
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EG]

Kommunikationskabel@-----------
(83m)

--------- @USB-Kabel
(A-miniB-Ausflhrung)
(0.3 m)

Anm.) Kann nicht mit der programmierfreien Ausfiihrung verwendet werden (LECP1).

Merkmale 7 @SNC



Elektrischer Schwenkantrieb

vom Kunden zu stellen

SPS

M | Spannungsversorgung
fiir 1/0-Signal
24 VDC A

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

®Endstufe* --@1/0-Kabel
Endstufenausfiihrung  Bestell-Nr.

LECPA LEC-CL5-J

vom Kunden zu stellen

Spannungsversorgung
fiir die Endstufe
24 vbCc A @Spannungsversorgungsstecker
Anm.) In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert (Zubehor)
wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen verwendbare KabelgréBe
mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 AWG20 (0.5 mm?)
UL1310 zu verwenden.

@Antriebskabel* | Seite 45|

Endstufenausfiihrung  Standard-Kabel Robotic-Kabel
LECPA (Impulseingang-Ausfiihrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-[]

Die Markierung *#: Kann in den “Bestellschlussel”
fur den Antrieb integriert werden.

@Controller-Software
Kommunikationskabel (mit Umsetzer)
und USB-Kabel sind inbegriffen.
Bestell-Nr.: LEC-W2

~ Kommunikationskabel ®---------
‘\

--------- @USB-Kabel
(A-miniB-Ausfuhrung)

@Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGL]

gswc Merkmale 8



Serie LER Elektrischer Schwenkantrieb

Systemkonstruktion/Feldbusnetzwerk

SPS Gateway-Einheit (GW) X1 m

(v unden Verwendbare Feldbusprotokolle
i I - i .
bereitgestellt) CC-Link Ver. 2.0 @Controller-Software EEIE¥I

Spannunasversoraun DeviceNet™ (Kommunikationskabel und USB-
ger Gategwa -Einl?eitg PROFIBUS DP Kabel sind inbegriffen.)
y EtherNet/IP™ Bestell-Nr.: LEC-W2
24 VDC Am) therNe

@Spannungs-
Feldbusnetzwerk versorgungs-@ 2u CN4

Spannungs- ook .K
> stecker ommuni-
versorgun g}
qung (Zubehor) - kationskabel
®Kommuni- = .
kationsstecker @ /%4
L (Zubehor)* -‘;_:..9 »w
®Kommunikationskabel + CC-Link Ver. 2.0 USB-KabeIO PC
LEC-CG1-O nur DeviceNet™ (A-miniB- (vom Kunden

Ausfuhrung) bereitgestellt)

@®Teaching Box BECEH
(mit 3 m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

---@Kabel zwischen 0K
Verzweigungen
LEC-CG2-0J

< @®Endwiderstand-
- OAbzwelganscthss Stecker 120 Q
. N LEC-CGD LEC-CGR

---@Kommunikationskabel
LEC-CG1-J

@Controller R0 @Controller R0

max. Zahl der Controler,die

Verwendbare Feldbusprotokolle ————-

@S - -Li
pannungs AAAnC- CC-Link Ver. 2.0 12
Ll DeviceNet™ 8
stecker PROFIBUS DP
(Zubehsr) 5
@Spannungs- EtherNet/IP™ 12
versorgungs- .
stecker 7u CN1 2u CN1 Kompatible Controller
Zubehor
: ) Spannungsversorgung Spannungsversorgung Schrittmotor-Controller Serie LECP6
des Controllers “™ des Controllers ™™
Anm.1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl fiir
die Spannungsversorgung des Controllers
als auch der Gateway-Einheit an.
In Féllen, in denen UL-Konformitat
gefordert wird, sind elektrische Antriebe
1 I und Endstufen mit einer Spannungsversor-
gung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
(QEIektrischer
Schwenkantrieb

-.-.-Serie LER

Merkmale 9
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gelumlauffiihrung (_AC-Servomotor)

Ausflihrung mit Linearfiihrung Ausfiihrung mit Linearfiihrung  Ausfiihrung mit Linearfiihrung Ausflihrung mit Linearfiihrung
Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen ’
Serie LEFS P serie LEFB :9 serie LEFS _~ Serie LEFB

P, ! -+ ‘_::,/ 3

CAT.ES100-87

==

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB

. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub

GroBe kgl [mm] GroBe [kg] [mm] GroBe kg] [mm] GroBe kg] [mm]
16 10 bis 400 16 1 bis 1000 25 20 bis 600 25 5 bis 2000
25 20 bis 600 25 5 bis 2000 32 45 bis 800 32 15 bis 2500
32 45 bis 800 32 14 bis 2000 40 60 bis 1000 40 25 bis 3000
40 60 bis 1000

Riemen
serie LEL il

Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffiihrung Gleitfilhrung oder Kugelfiihrung

Kugelumlaufspindel Riemen
Serie LEJS serie LEJB

CAT.ES100-101

CAT.ES100-104

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Gleitlager Kugelfiihrung
.. » | max. Nutzlast Hub .. » | max. Nutzlast Hub . . Nutzlast Hub
GréBe GroBe .o | max. Nutzlast  Hub max. Nutzlas u
Tkg] [mm] [kg] [mm] GroBe gl | mmml %P kgl | [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

Elektrischer Zylinder

Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung  Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYCID serie LEYG axiale Motorausfiihrung

Staub- und Strahlwasserschuz Staud- und Strahlwasserschutz \ Serie LEYGLID

Serie LEY serie LEYG

GréBe Schubkraft Hub GroBe Schubkraft Hub
[N] [mm] [N] [mm]
16 141 bis 300 16 141 bis 200
25 452 bis 400 25 452 bis 300
32 707 bis 500 32 707 bis 300
40 1058 bis 500 40 1058 bis 300
AC-Servomotor
Grundausfiihrung axiale Motorausfiihrung mit Kolbenstangenfiihrung Ausfiihrung mit Fiihrung/
Serie LEY serie LEYLID serie LEYG axiale Motorausfiihrung

serie LEYGLID

Staub- und Strahiwasserschutz Staub- und Strahiwasserschutz

Serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
L Schubkraft Hub " 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
Y
% S\VC Merkmale 10



Kompaktausfiihrung serie LES

Grundausfiihrung
serie LESHCIR

symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIL

Hochsteife Ausfiihrung serie LESH

Grundausfiihrung
serie LESHCIR

symmetrische Ausfiihrung
serie LESHCIL

axiale Motorausfiihrung

GroB max. Nutzlast Hub
robe | [kq] [mm] serie LESHCID
8 1 30, 50, 75
30, 50
16 3 75, 100
30, 50, 75
2 s 100, 125, 150
Miniaturausfiihrung

Kolbenstangenausfitlhrung  mit Schlitten
serie LEPY serie LEPS

serie LEPY serie LEPS
.. » | max. Nutzlast Hub ..o | max.Nutzlast| Hub
GroBe kg] [mm] GroBe [kg] [mm]
6 1 6 1 25
10 2 25, 50,75 10 2 50

Elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung
Serie LEHZ

2-Finger-Ausfiihrung

S ntrieb

chwenka

GroBe max. Nutzlast Hub
[kl [mm] serie LESHCID
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
2 )
s o 150

Grundausfiihrung
serie LER

mit Staubschutzabdeckung

serie LEHZJ

CAT.ES100-94

axiale Motorausfiihrung

Prazisionsausfiihrung
serie LERH

serie LER
GréBe | Drehmoment [N-m] Héchstgeschwindigkeit [°/s]
Grundausfiihrung | hohes Drehmoment | Grundausfihrung {hohes Drehmoment
10 |0.2(0.22)] 0.3(0.32)
30 |0.8(0.8)| 1.2(1.2) 420 280
50 |6.6(6.6)| 10(10)

Anm.) Werte in Klammern fiir 360° Drehwinkel Modell

2-Finger-Ausfiihrung

3-Finger-Ausfiihrung

Langhub
serie LEHF

serie LEHS

CAT.ES100-77
serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
GroBe max. Haltekraft [N] |Hub/ beidseitig max. Haltekraft [N] Hub/ max. Hub/ max. Haltekraft [N] Hub/
f kompakt | [mm] GroBe |Grund- kompakt beidseitig GroBe | Haltekraft | beidseitig GréBe |Grund- kompakt beidseitig
10 1 6 4 ausf [mm] [N] [mm] ausf [mm]
16 8 6 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 3.5 4
20 40 o8 10 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
25 14 20 40 o8 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
32 130 — 22 25 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
40 | 210 — 30 Anm.) ( ): Langhub
Merkmale 11 %SNC



: Controller/Ends )

Controller T —

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fir Schrittmotor
serie LECP6

Motortyp

Schrittmotor

serie LEC-G

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
fiir Servomotor
serie LECAG

Motortyp

DC-Servomotor

Programmierfreie Ausfiihrung
serie LECP1

Motortyp

Schrittmotor

Impulseingang-Ausfiihrung

serie LECPA
%~
Motortyp
Schrittmotor

Gateway-Einheit

Feldbuskompatible Gateway-Einheit (GW)

B 5 4 ¥
1 iza i ‘o
E.' | 5 Ch
§ B o E > o4 A ‘ y ’ I o
@
Unterstiitzte Feldbusprotokolle CC-I_ ink Dem E them

max. Anzahl der Controller,
die angeschlossen werden kdnnen

12

5

12

Endstufe AC-Servomotor

. _ Endstufe )
Endstufe AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung/
Positionierausfiihrung

serie LECSA

(Inkremental- Dy
Ausfiihrung) = |

Sfe
5 -
-

Motortyp

AC-Servomotor

Impulseingang-Ausfiihrung
serie LECSB
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

N

CC-Link-Ausfiihrung mit
direkter Eingabe
serie LECSC
(Absolut-
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

SSCNET lll-Ausfiihrung
serie LECSS =
(Absolut- 4
Ausfiihrung)

Motortyp

AC-Servomotor

Merkmale 12



: Serie Variantenubersicht )

Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER

Drehmoment [N-m]

max. Geschwindigkeit [*/s]
BaugréBe
Grundaus- hohes Grundaus- hohes Grundaus- hohes
fiahrung |Drehmoment| fiihrung |Drehmoment| fiihrung |Drehmoment

Positions-Wiederholgenauigkeit [°]

Endstufe-

o. Controller-
Serie

0.2 (0.22) | 0.3 (0.32) Serie
LECP6
+0.05 Serie .
0.8 (0.8) 2(1.2) 420 280 (Ende: +0.01)* LECP1 Seite 1
Serie
LERS50 | 6.6 (6.6) | 10 (10) LECPA
= Wert gilt, wenn ein externer Anschlag montiert ist.
Anm.) Werte in Klammern fiir 360° Drehwinkel Modell
Controller-Endstufe LEC
kompatibler |Versorqungs-|  Paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der
Motor spannung m- Positionen
Ausgang
| Ausfiihrung mit N .
. ) ) 24 VDC | 11 Eingénge | 13 Ausgénge .
Sch_r ittdaten-| LECP6 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) & ST
: Eingang
LECP6 Programmierfreie LECP1 . 24 VDC | 6 Eingénge 6 Ausgénge .
Ausfiihrung c LI +10% | (Optokoppler-solierung) | (Optokoppler-Isolierung) w Seite 34
Impulseingang- . 24 VDC | 5 Eingange 9 Ausgénge .
Ausfiihrung LECPA| schritimotor +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) — i

Ubersicht 1
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Schrittmotor-Ausfihrung

OElektrischer Schwenkantrieb Serie LER

Produktspezifische Sicherheitshinweise:-------.......

© Schrittmotor Controller/Endstufe

Programmierfreier Controller/serie LECP1 ...
Schrittmotor-Endstufe/Serie LECPA ...
Controller-EinstellSet/LEC-W2 ..........cocooiiiiiiiiiiie

Teaching BOX/LEC-T1 ...

O
g

Modellauswahl ........c.cccoiiiiiiiii e
BestellSChIUSSEl .......ovviiiiiei e
Technische Daten ...,
KONSTIUKEON ..

ADMESSUNGEN ..o

Ausflihrung mit Schrittdaten-Eingang/serie LECP6
Controller-Einstellset/LEC-W2 ...........cccccooiiiiiiiiiiii
Teaching Box/LEC-T1 ...,

Gateway-Einheit/Serie LEC-G .............ccccccccoooiiiiiiiii.

..................... Seite 1

..................... Seite 5

..................... Seite 7

..................... Seite 9

...................... Seite 15

.............................. Seite 19

..................... Seite 27

..................... Seite 28

..................... Seite 31

..................... Seite 34

..................... Seite 40

..................... Seite 47

..................... Seite 48

Ubersicht 2

Modellauswahl ’
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Schrittmotor
LER

'[

‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[



Elektrischer Schwenkantrieb

Serie LER
Modellauswahl

Auswahlverfahren
Beh:lebs- Elektrischer Schwenkantrieb: LER30J Winkelbeschleunigung/
bedingungen Einbaulage: horizontal Winkelverzégerung m: 1000°/s?
Belastungsart: zentrische Last Ta Winkelgeschwindigkeit o: 420°/s
Lastkonfiguration: 150 mm x 80 mm Bewegte Masse (m): 2.0 kg
(rechteckige Platte) Abstand zwischen Welle und
Schwenkwinkel 0: 180° Lastschwerpunkt H: 40 mm

\

m Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

(D Berechnung des Trigheitsmoments | [[RIL0Sl LER30
I=m x (a%+b2)/12 + m x H? e S AR
(2 Tragheitsmoment — Priifen der £ 0025 — LEQE:SOK Ky
Winkelbeschleunigung/Verzégerung = 0020 | Drehmoment kY
Wahlen Sie das Modell auf der 1=2.0x (0152 + 0082)/12 + 2.0 x 0.042 ;E, 0015 - LERCI30J \
Grundlage des Tragheitsmoments und = 0.00802 kg-m? é ’ Grundausfihrung \‘
der Winkelbeschleunigung/- £ 0.010 AN
verzégerung unter Bericksichtigung der & ooosl L 11710 I
Grafik aus (Tréagheitsmoment =
— Winkelbeschleunigung/-verzégerung). 0.000 1000 10000
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: 0 [°/s?]

m Erforderliches Drehmoment

(D Belastungsart m LER30

- statische Last: Ts . 14
o e e T effektives Drehmoment >_ Ts € |
. zentrische Last: Ta effektives Drehmoment >_ Tf x 1.5 2 12m=gm ] hLEI;*EPGI'\ .
effektives Drehmoment >_Tax 1.5 £ 1.0 B S
|~
5 08 " LERC30
£ 06 ™~~L1 | Grundausfiihrung|
5§ i
§ 0.4 :
= ]
£ o2 -
0.21 N s 0.0 d 4
: L =0.21 N'm 0 100 200 300 400 500
Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit"). Winkelgeschwindigkeit:  [°/s]

Zulassige Last

( Priifen der zuldssigen Last m Auswabhlbeispiel

@) Priifen des effektiven Drehmoments
Uberpriifen Sie auf der Grundlage der Auswabhlbeispiel
V\flfin::glgesghwri]ndigkeit des l;ez?sprechenden zentrische Last: Ta
geictaﬁir:\digieﬁggiztjs;no welr?jen kann Tax15=1x0x2m/360x1.5
=0.00802 x 1,000 x 0.0175 x 1.5
(unter Beriicksichtigung der Grafik "Effektives

- Radiallast ..

. Schublast zulédssige Schublast >_m x 9.8 + Schublast

. Moment zulassiges Moment >_m x 9.8 x H 2.0 x 9.8 =19.6 N < zulassige Last OK

- zuldssiges Moment
2.0 x9.8 x 0.04
=0.784 N-m < zulassiges Moment OK
Schwenkzeit
(D Berechnung der Zykluszeit (Schwenkzeit) m
= Winkelbeschleunigungszeit T1 = w/m1
£ — 0 Winkelverzégerungszeit T3 = w/2
8 Zeit bei konstanter Drehzahl T2 ={6-0.5x o x (T1 + T3)}/o
T | o / ®2 Einschwingzeit T4=0.2(s)
2 - \ Zykluszeit T=T1+T2+T3+T4
£
H Auswahlbeispiel
(g’j, Zeit [s] + Winkelbeschleunigungszeit T1 = 420/1,000 = 0.42 s
T T2 T3 (T4 + Winkelverzégerungszeit ~ T3=420/1,000=0.42 s
+ Zeit bei konstanter Drehzahl
6: Schwenkwinkel [°] T1: Beschleunigungszeit [s] <= Zeit bis zum Erreichen der Einstellgeschwindigkeit T2 ={180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
@ : Winkelgeschwindigheit ["/s] | T2 Zeitbei konstanter Drehzah s] -~ Zef, inde der At bei Konstaner Drezhl n et =0.009 s
o1 : Winkelbeschleunigung [°/s] T3: Verzogerungszeit [s] -+ Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter Drehzahl bis Stopp * Zykluszeit T=T1+T2+T3+T4
©'2: Winkelverzégerung [/s’] T4: Einschwingzeit [s] -+ Zeit bis zum Erreichen der Endlage = ?'gig"'(o')oog +0.42+0.2
=1 S

O

SvVC



Modellauswahi Serie LER

Formeln fiir das Tragheitsmoment (Berechnung des Trégheitsmoments I) [: Tragheitsmoment [kg-m2] m: bewegte Masse [kg]

1. Diinne Welle 2. Diinne Welle 3. Diinne rechteckige Platte 4. Dunne rechteckige Platte
Position der Welle: Position der Welle: (Quader) (Quader)
exzentrisch gelagert zentrisch Position der Welle: zentrisch Position der Welle: senkrecht zur Platte
und exzentrisch
é CE Q’: (gilt auch fiir Quader mit héherer Starke)
ai
a . , . a , ¢a1 b
—m,.a a a —m.a —m.a a —m.. 4a’+b?
% N I_m1-3+mz~3 I—m'12 I—m12 IT=m
LS Z A5
ISy K\:—’L/} K/\;U;'\H - + M2 4a’+ b?
L1 Loy N S Ty 12
Su” Lo ) L T J \\\T//l
Py . N2 ~ -
5. Diinne rechteckige Platte S . Sy Lo
(Quader) 6. (Zgz'wdéh-s':::gfﬁgii;) 7. Kugel *" 8. Diinne Scheibe
Position der Welle: Zentrisch und senkrecht Position der Welle: Position der Welle: (vertikal montiert)
zur Platte. (gilt auch fur Quader mit héherer M(')t? :onh ervvelle: Durchmesser Position der Welle:
Starke) ielachse d‘: Durchmesser
=m- =m.22 =m-
I=m > I =m- I=m 4
PRI ‘F\ = ﬂ’
FLSH 2 Sy 7 PETRN
It ) 0
SR S [ |
\\q// Q | /J
9. . S
10. Getriebe +
(B) ®) Anzahl der Zéhne = a
1. Suchen Sie das Tragheitsmoment Iz
a® , fur die Wellenrotation (B).
[ =m: 5=+ mza’ + K 2. Setzen Sie anschlieBend fiir das

Y0 (Bsp.) Siehe 7 wenn die Form von Tragheitsmoment Is fir die Wellendrehung

[y m: eine Kugel ist. I (A) Lein,

Lo 2r Anzahl der a

NS K=m2~? Zéﬁne:b L \l/ IA:(T)z'IB
Belastungsart
-
Belastungsart
statische Last: Ts exzentrische Last: Tf zentrische Last: Ta
erfordert nur Druckkraft (z. B. zum Klemmen) Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in Schwenkrichtung ein Last durch Tragheit drehen
Schwerkraft wirkt ein Reibungskraft wirkt ein Schwenkmittelpunkt und Welle liegt vertikal
Py Lastschwerpunkt sind konzentrisch (auf und ab)
Ts=F.L Schwerkraft wirkt in Reibungskraft wirkt in Ta = [-0-2 1/360
. Schwenkrichtung ein.  Schwenkrichtung ein. Ta =1.0-0.0175

Ts: Statische Last (N-m) Tf=m.gL g Tf = p-m-g-L 9 ( )

F : Klemmkraft (N) ] Ta: Zentrische Last (N-m)

L : Entfernung zwischen Tf: Exzentrische Last (N-m) I : Tragheitsmoment (kg-m?2)
Schwenkmittelpunkt und m: Bewegte Masse (kg) , ® : Winkelbeschleunigung/-verzégerung (°/s2)
Klemmposition (m) g : Gravitationskonstante 9.8 (m/s?) o : Winkelgeschwindigkeit (°/s)

L : Entfernung zwischen Schwenkmittelpunkt und Punkt,
an dem die Schwerkraft bzw. Reibungskraft einwirkt (m)
u : Reibungskoeffizient
erforderliches Drehmoment: T = Ts erforderliches Drehmoment: T = Tf x 1.5 Anm. 1) | erforderliches Drehmoment: T = Ta x 1.5 Anm. 1)

* exzentrische Last: Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in * Kein Lastwiderstand: Weder Schwerkraft noch Reibungskraft wirken in

Schwenkrichtung ein. Schwenkrichtung ein.

Bsp. 1) Welle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und Bsp. 1) Welle liegt vertikal (auf und ab).

Lastschwerpunkt haben nicht gleichen Mittelpunkt. Bsp. 2) Welle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und Lastschwerpunkt

Bsp. 2) Last bewegt sich durch Gleiten auf dem Boden. haben den gleichen Mittelpunkt.

= Das erforderliche Drehmoment ergibt sich aus der Summe von = Erforderliches Drehmoment ist ausschlieBlich zentrische Last. T = Ta x 1.5
exzentrischer Last und zentrischer Last. T = (Tf + Ta) x 1.5 Anm. 1) Bei der Einstellung der Geschwindigkeit ist ein Sicherheitsfaktor fiir Tf und Ta vorzusehen.
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Schrittmotor

I

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LER

Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

Effektives Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit

LER10 LER10
0.0045 J ‘ L J J L 0.35
0.0040 p======q===cm=cpodedopommmcao=a= =+ T "\\.\ LERO10K
LERCI10K o T 0.30 =~<[_ hohes Drehmoment
& 0.0035 (— hohes Drehmoment s . ‘
£ Z Ky
> = 025 s |
=, 0.0030 = R
- g N LERCI10J
< 0.0025 1S 0.20 3 Grund- —
2 g ; \a\usﬁlhrung
< 1
§ 0.0020 g 0.15 T N
—— 1
e 00015 — LERD!OJ N 2 i N
[=) Grundausfiihrung 2 0.10 :
© < H
~ 0.0010 2 i
© 0.05 ;
0.0005 ' i
)
0.0000 0.00 L
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o [*/s2] Winkelgeschwindigkeit: m [°/s]
LER30 LER30
| LERO30K 12 =
0.025 3 ~.
o hohes Drehmoment \ E o LERCI30K
Z N
g ‘\ — 1.0 Ll St hohes Drehmoment
= 0.020 \ =
ju— i o I~e
] \\ o ~‘~-
2 y E 038 ;
g oo0is LERCI30J \ £ ——— : -2
g Grundausfiihrung Ry @ 0.6 — Grundausfuhrung |
] kS a ' i —
T Ay 0 ]
© = i
= Qo i
0.005 AN I ;
i
1
0.000 0.0 .
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o [*/s2] Winkelgeschwindigkeit: m [°/s]
LER50 LER50
0.12 12
— %1% LEmoOsok T R
£ hohes Drehmoment \ Z . LERCI50K
)] ol \
=2 0.08 ‘\“ = 8 - hohes Drehmoment
'._: Y [0} L)
2 § :
S \
E 006 b 2 6 =0
o \ < 3.
£ \ o \
2 Y a
_GC) 0.04 \ \‘\ § 4 \‘
@ LERCIS0J N N £ N
= Grund- \\ o) ~ LERCI50J
0.02 |— ausfilhrung N ® 2 B L Grundausfihrung—
0.00 0 : TT_—I ‘
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o [°/s?]

Winkelgeschwindigkeit: m [°/s]




Zulﬁssige Last

Modellauswahi Serie LER
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Schrittmotor
LER

|

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

. zuldssige Schublast [N] P
zulassige Querlast [N zulassiges Moment [N-m
GroBe ; N @ ) g L
Grundausfuhrung | Prézisionsausfihrung au‘g{g‘ﬁr‘fj‘ng :ﬂ?&ﬂ&n:g Grundausfihrung | Prazisionsausfiihrung| Grundausfiihrung | Prazisionsausfiihrung
10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0
Tischabweichung (Referenzwert)
_—
» Abweichung an Punkt A, der sich in 100
einem Abstand von 100 mm zur NES
Schwenkwinkelachse befindet und auf | - P
den die Last wirkt. — B 2
2
LERCO10 LERO50
I /
7
&/
o) ./
AN 9
R 200 >/
— SO = &/
E 400 e £ &/
E X 3 &7
& &)
=2 x5 = O/
2 0\% 3 150 7
5 Q 5 — &7
2 < ® .4
g N g 7
5 350 I S 120
407 50 ] — T
T Thrung)
30 | | . Sfu\'\\'U\'\g _.| . aush.\\'\\'u
I A7isionsay 37isI0NS!
b LERH10 (ProZ! Lenus‘&i/
I | |
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Last [N] Last [N]
LERCI30
T d
T 7
300 7
X/
N
K
= 250 b,b\ >
= S
c:‘)\ A
2 N
S 200 DL
5 N\
e 7
2 150 Z
130 |
50 —— i 1 Hhrung) —
T T pad SaUSfUhrun
LERH3D B2
1 1 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Last [N]
Schwenkgenauigkeit: Abweichung bei 180° (Richtwert)
— — —
Abweichung an
der Tischoberseite
; Abweichung an
i der Tischseite [mm]
Messpunkt LER (Standardausfiihrung) | LERH (Prazisionsausfiihrung)
Abweichung an der Tischoberseite 0.1 0.03
i Abweichung an der Tischseite 0.1 0.03

-~
Z

SvVC

[



Elektrischer Schwenkantrieb

Serie LER

LER10, 30, 50

Bestellschliissel

C€ N

LER

-8

“ Schwenkantriebgenauigkeit @ GroBe

— | Grundausflhrung 10
H | Prézisionsausfiihrung 30
50

6 Motorkabeleingang

10]K
©0 0

060 ©

9 max. Drehmoment [N-m]

1][6PJ1
9 06 00

O schwenkwinkel [°]

Grundausfiihrung (Eingang auf der rechten Seite)

e

Schwenkwinkel:
320°, 310°, 180°, 90°

Symbol|Ausfilhrungl LER10 | LER30 | LER50 Symbol| LER10 | LER30 [ LER50
K| fones Detmonert | 0.3 (0.32) 1.2 10 —_ 310 320
J | Gundausfihng | 0.2 (0.22)| 0.8 6.6 1 | 360° Ausfiihrung fiir kontinuierliche Drehbewegung
" % Oimerm Sohwanrwinkd von 305> Model 2 externer Anschlag: 180
3 externer Anschlag: 90
0 Antriebskabelldnge [m]
Schwenkwinkel: — | ohne Kabel | 8 8"
360° 1 1.5 A 10*
] 3 3 B 15*
5 5 C 20*

Eingang auf der linken Seite

L Schwenkwinkel:

320°, 310°, 180°, 90°

Schwenkwinkel:
360°

# Fertigung auf Bestellung (nur Robotic-Kabel)

Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 6.

© 1/0-Kabellange [m]*

Cr— = = ohne Kabel
1 1.5
@ Antriebskabel-Ausfiihrung* @ Ausfiihrung Controller/Endstufe*" 3 3+
— ohne Kabel — ohne Controller/Endstufe 5 5%
S Standard-Kabel 6N LECP6 NPN 1 Wenn "ohne Controller/Endstufe" fiir
.y : Ausfihruna mit Schrittdaten-Einaan Controller/Endstufe-Ausfiihrungen gewéhlt wird, kann das
R Robotic-Kabel (flexibles Kabel) 6P | ¢ - %ng)| PNP 1I0-Kabel nicht gewahlt werden. Siehe Seite 26 (LECPS),
* Das Standard-Kabel ist bei fest installierter 1N LECP1*2 NPN Seite 39 (LECP1) oder Seite 46 (LECPA), wenn ein /0-Kabel
Anwendung vorgesehen. Wéhlen Sie _fUr 1P | (programmierfreie Ausflihrung) | PNP erforderlich ist.
bewegliche Anwendungen das Robotic-Kabel. AN LECPA*2 NPN 2 Wenn fir die Controller/Endstufe-Ausfihrung
AAchtung AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP “Impulseingang-Ausfihrung” gewéhit wurde, kann der

[CE-konforme Produkte]

Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LER mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und

1 N&here Angaben zu Controllern/Endstufen
und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen

Impulseingang nur als Differential verwendet werden. Mit
offenem Kollektor knnen nur 1.5m-Kabel verwendet werden.

@ Montage Controller/Endstufe

von der Beeinflussung sonstiger elekirischer Gerdte und Verdrahtung
abhangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht
fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiilung der
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen dberprifen.

[UL-konforme Produkte]

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

(Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkaua
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/
Endstufe und Antrieb kompatibel ist.

Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte
(@) Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit (g8
mit der des Controller/Endstufen-Typenschilds tbereinstimmt.

)

# Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.de/ herunterladen.

5

x2 Nicht fir das Modell mit einem
Schwenkwinkel von 360° erhaltlich.

Kompatible Controller/Endstufen

= Schraubenmontage

D DIN-Schienenmontage™

# DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
getrennt bestellen. (siehe Seite 20).

Ausfiihrung mit programmierfreie |Impulseingang-
Schritt- _ |Ausfiihrung Ausfiihrung
daten- i
Eingang f
Ausfiihrung m
Serie LECP6 LECP1 LECPA
. . Der Betrieb (Schitidaten) kann ohne "
Merkmale Wertgggdg:ﬁéscz?rgtltlgften) die Hilfe eines PCs oder einer Bg{,ﬁgi d::;?h
Teaching Box eingestellt werden 9
kompatibler Motor Schrittmotor Schrittmotor
max, Zah der Schriftdaten 64 Positionen 14 Positionen ‘ —
Versorgungsspannung 24VDC
Detals auf Seite Seite 19 Seite34 | Seite 40

ZSNC




Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

J—
<
[
=
(7]
3
Technische Daten 3
o
. =
Schrittmotor
—
Modell LERO10K | LERO10J |LERCI30K | LERO30J | LERO50K | LERO504 |
o Schwenkwinkel [°] 310 320
S | max. Drehmoment [N-m] 4™ | 0.3 (0.32) | 0.2 (0.22) 1.2 0.8 10 6.6
;‘g' max. Schubmoment [N-m] A 1)8)8)(0.15 (0.16)| 0.1 (0.11) 0.6 0.4 5 3.3
"g max. Tragheitsmoment [kg-m? Am-23)| 0.0040 | 0.0018 | 0.027 0.012 0.10 0.04
§ Winkelgeschwindigkeit [°/s] A"-2)3)|20 bis 280|30 bis 42020 bis 280|30 bis 420|20 bis 280|30 bis 420
2 | Schubgeschwindigkeit [°/s] 20 30 20 30 20 30
O [ Winkelbeschleunigung/-verzogerung (*s4 -2 3000
8 | spiel [] +0.3 5 -
=
E Positions-Wiederholgenauigkeit [°] +0.05 g 1T
< | StoB-Vibrationshestandigkeit [m/s? Am-4) 150/30 -(Cj -
]
§ Funktionsweise spezielles Schneckengetriebe + Riemenantrieb @
o | max. Betriebsfrequenz [Zyklen pro Minute] 60
<
& | Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Anm. 1) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt bei LER10: = iakait [9 i i
+30% (vom Endwert), LER30: +25% (vom Endwert), £ Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
LER50: +20% vom Endwert. o . Grundausfiihrung 0.49 11 2.2
Anm. 2) Winkelbeschleunigung, Winkelverzégerung und F | Gewicht [kg]  5isions: 052 12 o4
Winkelgeschwindigkeit kénnen verursacht durch ausfhrung . - :
Schwankungen des Tragheitsmoments variieren. . | Schwenkwinkel [°] 360
Uberprifen Sie dies anhand der Diagramme auf Seite 3 (=) " - y o
“Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/ o Winkeleinstellbereich [*] A- 9 +20000000 T
-verzégerung, effektives o i 0.51 1.2 23
Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit”. |Z‘ Gewicht [kg] E::T:?z?ﬂrung
Anm. 3) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach ausfiihrung 0.55 1.3 2.5 ©
Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. = -9/Schwenkarm o
variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, o 180
nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (bei 15 m: 5 | Schwenkwinkel (15tk) 0
Verringerung um bis zu 20 %) & [] L
Anm. 4) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des < -3/Schwenkarm 90 .|
Schwenkantriebs in axialer Richtung und rechtwinklig = (2Stk)
zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem 2 — .
Antrieb in Startphase.) i | Wiederholgenauigkeit am Ende +0.01
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch < | [°)/mit externem Anschlag -
von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer _f:’ - - -
Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der € | Einstellungshereich externer Anschlag [‘] +2 (ID
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) o -2lexterner o
Anm. 5) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der § Schwenkarm Erruandasuf:llrung 0.55 1.2 2.5 (l.li
Antrieb in Betrieb ist. _‘g Gewicht | (1Stk) ausfihrung 0.61 1.4 2.7 i
Anm. 6) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand 2 R o
(inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des ] lkg] sséﬁﬁgm(earrm Grl_l_n(‘ial_lsfuhrung 0.57 12 2.6
Betriebs in der Einstellposition angehalten wird. < (1Stk.) :l’fsﬁﬁ:‘r’::g 0.63 1.4 28
Anm. 7) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. P -
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser 8 MotorgrdBe 020 028 042
Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung S | Motor Schrittmotor -
verwendet werden. ® - [a
Anm. 8) Die Werte in Klammem gelten nur fiir das Modell mit < | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung) O
einem Schwenkwinkel von 360°. ‘_u‘; Naherungssensor (fir die Rickkehrzur | 2-Draht w
Anm. 9) Der auf dem Bildschirm angezeigte Winkel wird € | Ausgangsposition)/Eingangsschaltireis —
automatisch alle 360° auf 0° zuriickgesetzt. § e orL It A 10 1 Eingang
Zum Einstellen eines Winkels (Position) die -
INC-Betriebsart (relativ) verwenden. Wenn ein Winkel _dc’ Versorgungsspannung [V] 24 VDC £10%
von 360° oder gréBer mithilfe der ABS-Betriebsart O | Leistungsaufnahme [W] Anm. 5) 11 22 34
(absolut) eingestellt wird, kann der Betrieb nicht g Standby-Leistungsaufnanme 7 12 13
ordqungsgemaB erfolg_en. i % im Betriebszustand [W] Anm. 6) <
Anm. 10) Fiir das Modell mit einem Schwenkwinkel von 360°. i Teﬁ;tﬂgg‘:&ﬁ‘:ﬁme [W] Anm. 7 14 42 57 %
Schwenkbereich des Tisches 1T
-l
Ausgangs- externer Anschlag: 180° externer Anschlag: 90° 360°-Modell
positions- Einstellbereich Einstellbereich Einstellbereich Einstellbereich (o
markierung Anschlagbolzen  Anschlagbolzen Anschlagbolzen  Anschlagholzen ~ Ausgangs- CW-
positions- Richtung (+)
markierung

_

+2°

o Anm. 2)
Rusgangsposition

Ausgangs-
position Anm. 4)

360° Anm. 1)

N~

CCW-
Richtung (-)

* Die Abbildungen zeigen die Ausgangspositionen der jeweiligen Antriebe.
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Schwenkantrieb sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt.
Stellen Sie sicher, dass das am Schwenkantrieb angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Tisches behindert.
Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition geéndert wurde.
Anm. 4) Der Sensorerfassungsbereich wird als Ausgangsposition erkannt. Bei der Erkennung des Sensors dreht sich der Schwenkantrieb in umgekehrte Richtung in den Sensorerfassungsbereich.

ZSNC 6

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LER

Konstruktion

NN

AN

Grundausfiihrung

N

A

I

%

Ausfiihrung mit externem Anschlag

Prazisionsausfihrung

— L
; || 1
1] 1]
s [P ] | ]
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéause Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Schwenktisch Aluminiumlegierung eloxiert
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung eloxiert 23 | Schwenkarm Kohlenstoffstahl | wdrmebehandelt, chemisch vernickelt
3 | Seitenplatte B Aluminiumlegierung eloxiert 24 | Halter Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Schneckenschraube rostfreier Stahl | wimebehandet, Spezialbehandung 25 | Anschlagbolzen Kohlenstoffstahl | warmebehandelt, chromatiert
5 | Schneckenrad rostfreier Stahl | wérmebehandet, Spezialbehandung
6 | Lagerkopf Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Schwenktisch Aluminiumlegierung
8 | Verbindungsstiick rostfreier Stahl
9 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
10 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
11 | Ausgangspositionsschraube | Kohlenstoffstahl
12 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
13 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
14 | eingegossene Kabel NBR
15 | Motorplatte Kohlenstoffstahl
Grundausfihrung | Rillenkugellager
16 Prazisions- Spezial- -
ausfiihrung Kt
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Rillenkugellager —
20 | Riemen —
21 | Schrittmotor —

O



Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER

Abmessungen: Ausﬁ]hrung fur kontinuierliche Drehbewegung (360°)

Grundausfiihrung

6 16

ml | |

Prazisionsausfiihrung

16

i

m.|

=

Stiickliste Stiickliste (360° Ausfiihrung)
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéduse Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Naherungsansatz rostfreier Stahl
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Sensorhalter Kohlenstoffstahl chromatiert
3 | Seitenplatte B Aluminiumlegierung Wérri:’b’::;deh - 23 /S.\bstanzhﬁlter fir | Aluminiumlegierung urde Perélicz)i)s(i:;sr;usfuhrung
4 | Schneckenschraube rostfreier Stahl Bei speciell behandeliem ensorhafter kann verwendet werden)
- 24 | Vierkantmutter Aluminiumlegierung
5 | Schneckenrad rostfreier Stahl wgrmepehandelt * 25 | Naherungsensor — Typ
Bei speziell behandeltem
6 | Lagerkopf Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Schwenktisch Aluminiumlegierung
8 | Verbindungsstiick rostfreier Stahl
9 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
10 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
12 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
13 | eingegossene Kabel NBR
14 | Motorplatte Kohlenstoffstahl
Grundausfiihrung |Rillenkugellager
15 Prézisionsausfiihrung | Spezial-Kugellager o
16 | Rillenkugellager —
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Riemen —

O

Modellauswahl

Schrittmotor
LER

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{



Serie LER

Abmessungen

LERO100 (Schwenkwinkel: 310°)

=~ 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

=~ 300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung

)

i

Ausgangspositions-

markierung

Handhilfsbetatigungs-
Schraube (beidseitig) )

H1

.
2xM6x1.0x12
<
X
°
'_
5 - 2 |14
g° 5]
- S ©43h8 (_6.00)
2 5~ |28 42h8 (3
5 |83 [} (-0.089)
85|25 218H8 (5%")
f= i~
.2 go 28 (durchgehend)
o 3T(®
> < Yol
53 =
= [ I I =
() d| i L ’
) S = |
S @15H8 (3%)
2.1 83 2.1
o2
e 6xM4x0.7x6
AN 2 %
e»&\ ° A9, 41 ®
S ¥ &
) S \N%
3 a
%
b'd
— < .
P “ =]
2 x 99 Senkungstiefe 5.5 Tiefe f 52 %\ 2x05.2 (durchgehend)

LER10-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LER10-3 (Schwenkwinkel: 90°)

=~ 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

2xM6x1.0x1

=300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung

2

2

3H8 (*3°"*) Tiefe 4

7

© o

& &

942h8 (9039)

——F1 |

043h8 (fg,oag)

effektive Lange der
Genauigkeit

218H8 (%)

effektive Lange der
Genauigkeit

08 (durchgehend)

A

Handhilfsbetatigungs-
Schraube (beidseitig)

@«
<~

2 x 99 Senkungstiefe 5.5 Tiefe

v
o] >
il : =
i " |
HI T m [ }
T 215H8 (+8.027)
2.1 83 2.1
92
Al
2x M5 x 0.8 (Anschlagbolzen)
6xM4x0.7x6 2
Al
o)
< 1A
g ol T ‘
=S Y
83
=
zx ‘g) ‘L(_)
< N 2
R ) 156 NS
Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfihrung (LERCJ10-2) Ea
52 2 x 5.2 (durchgehend)

ZSNC

Abmessungen  [mm]
Modell | H1 | H2
LER10 10 | 35
LERH10 | 17 | 105
© -
ol © T
€Ll
S
65.8 o
o
Abmessungen [mm]
Modell | H1 | H2 | H3
LER10 10 | 35| 9
LERH10 | 17 | 105 | 16




Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Abmessungen: Ausfiihrung fiir kontinuierliche Drehbewegung (360°)

l

LERO100O

=240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

‘ ~ITT o
: I ————
= I

<

foe

[
o
[l

~ 300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

A

20

eI~ o
=~ 300 (Sensorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

a4

20

14 ~ 300 (Sensorkabeleingang: Grundausfiihrung) |
~ —
[} [ 0
E g « 243h8 (-0.039)
k=) D |l 0
3 S= 242h8 (-0.039 )
c — g
o) o> +0.027
8| 2% o18H8 (o)
8 g 28 (durchgehend)
[} =
o) oG 0
] ) Q
3 Q x
g @ o =13 ~Q
£ ]
"q_) i
~«-> —— ]
m
215H8 (*5%%)
2.1 83 2.1
6xM4x0.7x6
2 x @9 Senkungstiefe 5.5 @
§ c
(\& 2 x 5.2 (durchgehend)
o S

f——r e ]

52

O
g

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)

s

Ausgangspositionsmarkierung

Modellauswahl

Schrittmotor
LER

N
[=}

-
I

p=tmm|

32
LECP6

16 |H2

! 65.8

1

11

76

Abmessungen

0.2

LEC-G

LECP1

[mm]

Modell

H1

H2

LER10

10

3.5

4.8

LERH10

17

10.5

11.8

W LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[

10



Serie LER

Abmessungen

LERO3001 (Schwenkwinkel: 320°)

=250 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

zz==~-_

= 250 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

=22

[T

2xM8x1.25x 16

B

[Te)
% J ©
2
il 2 | 25 A "
© [N usgangspositions-
B s o BT 064n8 (75046) markierung
[} =X
T |52 063h8 (—nnAsL 0.
25 28 032H8 (™) Handhilfsbetatigungs-
S58° 17 (durchgehend) Schraube (beidseitig) o T
— S| @ - |
2f T B ¢ =
E @ % N — o ! Q % o
: T - =] o o o e
022H8 (+0.033) T 882 N
2.4 107 [ 24 . _ 102 b
" 2 x @11 Senkungstiefe 6.5 Tiefe
K
\gbv 6xM5x0.8x8
) 2
RO D49 ?%; Abmessungen  [mm]
%ﬁe NS @ °%, Modell H1 H2
o ®
9 >\ LER30 | 13 | 45
& < LERH30| 22 | 135
o
v’)
8 2 X 96.8 (durchgehend)
E =
75 %
LERO30-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LER30-3 (Schwenkwinkel: 90°)
=250 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) =~ 250 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)
L.t —— 8
2xM8x1.25x 16
o)
D +
2 ©
2
® G 2 || 25 T
< [
= 064h8 (o) A .
5 | 22 963h8 (.o, Handhilfsbetatigungs-
S A3l o8B Looe) | o145 (19 Schraube (beidseitig) °
| =3 4
g 3| &S 917 (durchgehend) © Ol T
° § © i o] 8 [} . T
é 8 _% T < T
[} N ] ' [NITS) N o
% f i o -<_ - 3o £l o
—] : 222H8 (+g.033) I 1 5.2
24 107 |24 ppe 3
127
5.5 2 x 911 Senkungstiefe
6xM5x0.8x8 2 x M6 x 1.0 (Anschlagbolzen)
o . 14.5
= | e 49 Abmessungen [mm]
% .n_t ! Modell H1 | H2 | H3
sl Q" ) : LER30 | 13 | 45| 125
= LERH30 | 22 | 135|215
<
gl o y
=1 \
T - 7,
Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfiihrung (LERD30-2) 75 s @

11

2 x 6.8 (durchgehend)

ZSNC



Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Abmessungen: Ausfiihrung fiir kontinuierliche Drehbewegung (360°)

LERCI30

=~ 250 (Motorkabeleingang:

Eingang auf der linken Seite)

—
— T
' ' —

| H

p::ﬁ'i—‘/;"g

4H8 (+g.018)
Tiefe 5

P —

~ 250 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung)

Y

20

1

2xM8x1.25x 16

——y
'

A

.

25

L S
st
| =250 (Sensorkabeleingang:

Eingang auf der linken Seite)

=250 (Sensorkabeleingang: Grundausfiihrung)

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)

Ausgangspositionsmarkierung

o
n % « ©64h8 (—8.046)
‘© D Il
g 5% 063h8 (5,046 )
> x
g 23 032H8 ("5°*)
o 3 % 217 (durchgehend)
g 5o
@ (42]
o) i Q
] =
- Ny
) 5 #
=
2
[} '
= .
@  —
1 Tl ]
o22H8 (0°%)
2.4 107
94
6x M5 x 0.8 x 8 )2

2 x 911 Senkungstiefe 6.5

49

66

2 x 96.8 (durchgehend)

%8

75

—— |

O
g

(3]
I
[T ' | oo} -
i - = I
[aV} N
i qd I
o
oy of ¥
o [aV)
11 88.2
102
Abmessungen [mm]
Modell H1 H2 H3
LER30 13 45 7.8
LERH30 | 22 135 | 16.8
12

l

Modellauswahl

Schrittmotor
LER

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[



Serie LER

Abmessungen

LERI5000 (Schwenkwinkel: 320°)

= 240 (Motorkabeleingang:

=230 (Motorkabeleingang: Eingang auf der finken Seite) 2 30 Grundausfiihrung)
2 = | &
3
i~
z J ©
2xM10x1.5x20 °
. _ 8% 076h8 (Loi) , .
0 25 usgangspositionsmarkierun
SNES 07418 ( 5x) #35H8 (3°%) 9aN0%k g
>z =38 0 Handhilfsbetétigungs-Schraube o -
S g B 20 (durchgehend) (beidsetig) - T
o 2 ( \
£ e + s
N
L0 ! i g ==
() ] T 817 0
+0.033
- 3026H8 ) 1142 N
133 ©
6xM6x1.0x10
2
& 57 B
©- e
| %,
@\~
214 Senkungstiefe 8.5 Tiefe < %%
o
€ o Abmessungen  [mm]
Modell H1 | H2
@
& 2 x ©8.5 (durchgehend) LERS0 16 5.5
% LERH50 | 26 | 155
90 2N
LERO50-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LER(C150-3 (Schwenkwinkel: 900) = 240 (Motorkabeleingang:
=230 (Motorkabeleingang; Eingang auf der linken Seite) Grundausfiihrung
—
3 = |
3
-
!
5 {I} ©
2xM10x15x20 /] : |
. Handhilfsbetatigungs-
=00 T e ) T Schraube
g -|2g 074h8 ( S0ce) (beidseitig)
g 28 T .| o85H8 (™) o
§ % §8 920 (durchgehend) S| 2 T
o 3|° 6 T
$3 mi ol ~
% o < Il o
il - ©
' 226H8 (¢°*) N
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152 2 x @14 Senkungstiefe 8.5 Tiefe
6 xM6x1.0x10 6
© 2 x M8 x 1.25 (Anschlagbolzen)
© v
g‘ Jr '7,?}6’( 57 .,
- 4 3 2 Abmessungen  [mm]
g 8 g %, Modell | H1 | H2 | H3
5 LERS0 | 16 | 55155
= (Sohyey LERH50 | 26 | 155|255
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g 9 \\ err/ebsbere/c/;)
3 ) @

Anm.) Gilt nicht fur die 180°-Ausfihrung (LEROJ50-2)

13

90

S
2 x 8.5 (durchgehend)
ZS\VC




Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Abmessungen: Ausfiihrung fir kontinuierliche Drehbewegung (360°)

LERCI50

=230 (Motorkabeleingang:

Eingang auf der linken Seite)
I~

= 240 (Motorkabeleingang:

r Grundausfiihrung)

~-._T ™

i : [
L y—'i,,;

=SS S

)

+0.018

20

5H8 (
Tiefe 5.5

2xM10x 1.5x20

{ )
T e > o]
’:f:iﬁi e — |
| =250 (Sensorkabeleingang: 30 =~ 250 (Sensorkabeleingang:
Eingang auf der linken Seite) Grundausfiihrung)
T8
0
[sV)
% uga, N 276h8 (0.046 )
g 8% 074h8 (0,046 )
g 2 g 235H8 (0°%)
& fé 5 020 (durchgehend)
5 0
° T 9
S
3 il &
° 4 1 :
S 1 -
[} ' [—
Q
- x &
== SV
026H8 (*0°%°)
3 127 3
S
%
60
113 (%
2 2
6xM6x1.0x10 %5 57 %
2 x 14 Senkungstiefe 8.5 I
&
2 x ©8.5 (durchgehend)
0 Ss
[ce)

90

O
g

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)

Ausgangspositionsmarkierung

[32]
I
I g | o v
= N =T T
N [V} N
o I
M N
wn
ol &
\ @ °
l2> 114.2
14.5 133
Abmessungen [mm]
Modell H1 H2 H3
LER50 16 55 | 10.8
LERH50 | 26 | 155 | 208
14
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Modellauswahl

Schrittmotor
LER

LECP1 LEC-G LECP6

W LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LER

Elektrischer Schwenkantrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.de/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Montage

A Warnung

1. Sehen Sie fiir den Fall von Lastschwankungen, Hebe- und

Senkbetrieb oder Anderungen bzgl. des Reibungswiderstandes
entsprechende Sicherheitsvorrichtungen vor, um zu verhindern,
dass die Bedienperson verletzt oder die Anlage beschédigt wird.
Ansonsten konnte die Betriebsgeschwindigkeit beschleunigen, was zu
Verletzungen und Schéden an der Maschine oder an anderer
Ausrustung fuhren kénnte.

. Bei einem Spannungsabfall kann die Schubkraft nachlassen;
sehen Sie entsprechende Sicherheitsvorrichtungen vor, um
zu verhindern, dass die Bedienperson verletzt oder die

Anlage beschadigt wird.
Wenn das Produkt zum Klemmen verwendet wird, kénnte bei einem
Spannungsausfall die Klemmkraft abnehmen, wodurch eine

Gefahrensituation entsteht, weil das Werkstlick herunterfallen konnte.

AAchtung

. Wird die Betriebsgeschwindigkeit zu hoch eingestellt
und ist das Tragheitsmoment zu groB, kann das
Produkt beschadigt werden.

Stellen Sie die korrekten Betriebsbedingungen
Berticksichtigung des Modellauswahlverfahrens ein.

. Wenn eine prazisere Wiederholgenauigkeit des Schwenkwinkels
erforderlich ist, das Produkt mit einem externen Anschlag mit
einer Genauigkeit von +0.01° (180° und 90° mit einer Toleranz
von 1+2°) verwenden oder das Werkstiick direkt mithilfe des
externen Objekts unter Verwendung des Schubbetriebs anhalten

Wenn Sie die Winkeleinstellung verwenden, &ndert sich méglicherweise
der urspriinglich eingestellte Schwenkwinkel.

. Wenn der elektrische Schwenkantrieb mit einem externen
Anschlag verwendet oder die Last direkt extern angehalten
wird, sicherstellen, dass der Schubbetrieb verwendet wird.
AuBerdem sicherstellen, dass wahrend des Positioniervorgangs
oder im Bereich des Positioniervorgangs das Werkstlick keinen
externen StoBkraften ausgesetzt ist.

unter

|

Montage

AWarnung

. Den elektrischen Schwenkantrieb nicht fallen lassen
und keinen StoBeinwirkungen aussetzen, um Kratzer
und Dellen an den Montageflachen zu vermeiden.
Bereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit
beeintréachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

. Die Last-Befestigungsschrauben mit dem spezifizierten
Anzugsdrehmoment festziehen.

GroBere Anzugsdrehmomente kénnen
verursachen, wahrend sich bei einem
Anzugsdrehmoment die Position verdndern kann.

Werkstiickanbau an den elektrischen Schwenkantrieb

Die Last mit geeigneten Schrauben am Innengewinde montieren und
die Schrauben mit den in der nachfolgenden Tabelle angegebenen
Anzugsdrehmomenten festziehen. Zu lange Gewinde kénnten auf das
Gehause stoBen und Fehlfunktionen o.A. verursachen.

Fehlfunktionen
zu niedrigen

Modell | Schraube | Gewindelénge mfr’]‘on‘:g:?;dnﬁh
LERC10 | M4x07 6 14
LERCI30 | M5x038 8 3.0
LERCI50 | M6 x 1 10 5.0

1

. Verwenden Sie fir die Montage des elektrischen
Schwenkantriebs Schrauben mit der korrekten Lénge
und ziehen Sie diese mit einem Anzugsdrehmoment
fest, das innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.
GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wahrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Einbaulage veréndern
und unter extremen Bedingungen das Werkstiick herunterfallen kann.

5

~
Z

4,

5.

6.

SvVC

A Warnung

Montage mit Durchgangsbohrung

Gehausemontage/unten Gehausemontage/oben
\
Modell Schraube | max. Anzugsdrehmoment [N-m]
LERCI10 M5 x 0.8 3.0
LERCI30 M6 x 1 5.0
LERCI50 M8 x 1.25 12.0
Gehduse-Gewindebohrung
Gehausemontage/unten

(LT

odol | sovape [P it max et
LERCI10 M6 x 1 5.0 12
LERCI30 M8 x 1.25 12.0 16
LERCI50 M10x 1.5 25.0 20

Die Montageflache verfiigt lber Bohrungen und
Einkerbungen fiir die Positionierung. Falls erforderlich
kdnnen diese fiir die prazise Positionierung des
elektrischen Schwenkantriebs genutzt werden.

Wenn der elektrische Schwenkantrieb
Spannungsversorgung betatigt werden muss,
Handhilfsbetdtigungs-Schrauben verwenden.

Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetatigungs-Schrauben
betatigt wird, die Position der Handhilfsbetéatigungs-Schrauben
des Tisches prifen und einen ausreichenden Freiraum vorsehen.
Wenden Sie kein UberméBiges Anzugsdrehmoment auf die
Handhilfsbetatigungs-Schrauben an, da dies das Produkt
beschadigen oder Funktionsstérungen verursachen kann.

Der Néherungssensor der 360°-Ausfiihrung fir die Riickkehr
zur Ausgangsposition kann um +30° geédndert werden. Im
Falle einer Positionsédnderung des Néherungssensors fiir
die Rickkehr zur Ausgangsposition die Schrauben mit
einem Anzugsdrehmoment von 0.6+0.1 [N-m] festziehen.

ohne
die

Sensorhalter L Baugruppe
N&herungssensor
"
L [mm] (Grundeinstellung)
Modell Kabeleingang: Grundausfiihrung/Eingang auf der rechten Seite
(zwischen der Endflache des Sensorhalters und dem Ende des Naherungssensors
LERCJ10-1 31/31
LERCI30-1 42/42
LERC50-1 51.5/51.5




Serie LER
Elektrischer Schwenkantrieb/
c Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

k=
©
=
Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die é
Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise flr Elektrische Antriebe. )
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.de/ herunterladen. 2

|

] Handhabung \ ] Wartung —

A\ Achtung

1. Bei Montage einer externen Fiihrung darauf achten,
dass keine StoBkréfte oder Lasten darauf einwirken.
Einen frei beweglichen Stecker wie z.B. ein Ausgleichselement
verwenden.

2. INP-Ausgangssignal
1) Positionieranwendung

Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In

position] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.

Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

2) Schubbetrieb

Wenn die effektive Kraft den Wert [Trigger LV] Uberschreitet

(inkl. Schub wahrend des Betriebs), schaltet sich das

INP-Ausgangssignal ein.

Der Wert [Trigger LV] muss zwischen 40% und der [Schubkraft]

eingestellt werden.

a) Um sicherzustellen, dass der Klemmvorgang und der
externe Stopp mit der [Schubkraft] erreicht werden, wird
empfohlen, [Trigger LV] und [Schubkraft] auf denselben
Wert einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert unterhalb
des spezifizierten Bereichs eingestellt werden, besteht die
Méglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

3. Wenn das Werkstiick durch den elektrischen

Schwenkantrieb mit externem Anschlag oder direkt
durch ein externes Objekt angehalten werden soll, den
"Schubbetrieb" verwenden. Den Tisch mit einem
externen Anschlag oder einem externen Objekt nicht
innerhalb des "Positioniermodus" anhalten.
Wird das Produkt im Positioniermodus verwendet, kann es zu
VerschleiB und anderen Problemen kommen, wenn das
Produkt/Werkstiick in Kontakt mit dem externen Anschlag oder
dem externen Objekt kommt.

4. Wird der Tisch im Positioniermodus angehalten
(Anhalten/Klemmen), das Produkt auf eine Position mit
einer Entfernung von min. 1° vom Werkstlick setzen.
(Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird die Schub-Startposition (Anhalten oder Klemmen) auf dieselbe
Position eingestellt wie die externe Stopp-Position, kénnen die
folgenden Alarme erzeugt werden und der Betrieb kann instabil werden.

a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed") wird erzeugt.
Die Schub-Startposition kann nicht innerhalb der Zielzeit
erreicht werden.

b. Schub-Alarm ("Pushing ALM") wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der
Schub-Startposition zurtickgeschoben.

c. Alarm wegen lGiberméaBiger Abweichung (“Deviation over
flow”) wird erzeugt.
An der Startposition des Schubbetriebs besteht eine
Abweichung, die den spezifizierten Wert ibersteigt.

5. Es entsteht kein Spiel, wenn das Produkt extern im
Schubbetrieb angehalten wird.
Fur die Ruckkehr zur Ausgangsposition wird die Ausgangsposition
im Schubbetrieb eingestellt.

6. Bei der Ausfiihrung mit externem Anschlag ist eine
Winkeleinstellschraube im Lieferumfang enthalten.
Der Schwenkwinkel-Einstellbereich betragt £2° vom Winkel-Schwenkende.
Wird der Winkel-Einstellbereich Uberschritten, kann sich der
Schwenkwinkel mdéglicherweise aufgrund der unzureichenden
Stérke des externen Anschlags verandern.
Eine Umdrehung des Anschlagbolzens entspricht ca. 1° der
Schwenkbewegung.

7. Bei der Montage des Produkis min. 40 mm fir das
Biegen des Kabels einhalten.

A\ Gefahr

1. Das Préazisionslager ist in seine Position gepresst. Es
kann nicht demontiert werden.

Schrittmotor
LER

|

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA
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Controller/Endstufe

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang -- Seite 19

Schrittmotor

Serie LECP6

Programmierfreie Ausfiihrung------Seite 34

Schrittmotor

Serie LECP1

Seite 31
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serie LEC-G

Seite 40

Schrittmotor

Serie LECPA
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Modellauswahl
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Controller (Schritt Data Input Modell)
Schrittmotor C € K-\

Serie LECP6

Bestellschliissel

A\ Acht
CE-ko:forr:Ienlgodukte LE C P 6_ P -

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde gepraft, 7] ekl
indem der elektrische Antrieb der Serie LER mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert .
wurde. Die EMV-Richtlinie ist von der Controller Bestell-Nr. Antrieb
r

Konfiguration der Systemsteuerung des I . .
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger Angabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen

elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. kompatibler Moto Beispiel: Geben Sie [LER10K-2] fur
Aus diesem Grund kann die Erfiillung der ) LER10K-2L-R16N1.

EMV-Richtlinie nicht far SMC-Bauteile | | P | ~ Schrittmotor
zertifiziert werden, die unter realen

Betriebsbedingungen in  Kundensystemen ‘Optlon

integriert sind. Daher muss der Kunde die Zahl der Schrittdaten (Punkte) ® L1/0-Kabellange [m] — Schraubenmontage
Erfillung der EMV-Richtlinie fir das - Anm. Qehi

Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen n — ohne Kabel D 21 DIN-Schienenmontage

und Anlagen (berpriifen. 1 15 Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
UL-konforme Produkte Ausgangsart ¢ : Bitte getrennt bestellen.

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert N | NPN B 3

wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen 5 5

mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 P | PNP

UL1310 zu verwenden.

= Wenn Sie bei der Bestellung die Ausfiihrung mit Controller wéhlen ist es nicht notwendig,
diesen Controller einzeln zu bestellen.

Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.

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

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes: [LEH‘I UK-Z /,/'

(1) Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen.
2) Uberpriifen Se, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ E

x Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de

Technische Daten

Technische Daten

Position Technische Daten
kompatibler Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung
Spannungsversorgung Anm. 1) Spanpung: 24 VDC.10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm. 2)

[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgange (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED jeweils (gruin / rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)
Kabellange [m] I/O-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren)
Luftfeuchtigkeit [%] max. 90 (keine Kondensation,)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (nicht gefroren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand zwischen Gehause (Kuhlflache)
[MQ] und SG-Klemme 50 M (500 VDC)
Gewicht [g] 138 égmrasl::?\?ennrz(r:nmtggtezzge)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.

19 SVC
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECP61[-[1) b) DIN-Schienenmontage(LECP6[J]JD-[J)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-
kabel

Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage ::> 2

DIN-Schiene

I~

Einbaulage :> *

7

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

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

DIN-Schiene L
75 125 5.25
AXT100-DR-[ (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. &l & ~ PPN NN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 21 fir Montageabmessungen. QN R s i i i i
a
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 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35! 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 5105

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

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

20

O
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Schrittmotor
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Sicherheitshinweise
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Serie LECP6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECP6[][J-J)

(81.7)
66

b) DIN-Schienenmontage (LECP61CID-[)

(81.7) (11.5)
66
14»"
©
N
3
s
©
91.7)

21

04.5

fur Gehéuse-

montage

Spannungsversorgungs-LED griin
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

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

CN5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CNB3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

150

141

4.6
fir Geh&use-
montage

Siehe Seite 20 fiir Abmessung und
Bestell-Nr. der DIN-Schiene.

35
31

150
132

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

O
g




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

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

x Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Stecker fiir LECP6

Anschlussbezeichnung

Funktion

Angaben zur Funktion

ov

gemeinsame Masse () gemeinsam ().

M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind

M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24 V
Cc24vV Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24 V
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

 Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-0J).
« Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berticksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LER

LECP6NCIO-O (NPN) LECP6P-0I (PNP)
Stromversorgung 24 V DC Stromversorgung 24 V DC
CN5 far 1/0-Signal CN5 far 1/0-Signal
COM+ | Af {1 COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
N0 | A3 |— N0 | A3 |__ e
IN1 A4 — IN1 A4 k/—‘
/—4
IN2 A5 — IN2 A5 | ©
] ©
IN3 A6 — IN3 A6 | - — o
IN4 A7 — IN4 A7 | - —1 (&)
IN5 | A8 [— s | As | w
SETUP | A9 — SETUP | A9 | - — -l
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —1
DRIVE | Al1 — DRIVE | Al1 — —1
RESET | A2 [— RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 [~ L?
ouTo | B1 [ Lest -4 ouTo | Bi —ﬁ—« (@)
OUT1 B2 OUT1 B2 "_'IJ
out2 | B3 out2 | B3
ouT3 | B4 ouT3 | B4
ouT4 | B5 ouT4 | B5
ouTs | B6 ouTs | B6 -—
BUSY | B7 BUSY | B7 o
AREA | B8 AREA | B8 (&}
SETON | B9 SETON | B9 IilJ
INP B10 INP B10
SVRE | B11 SVRE | Bi1
*ESTOP | B12 *ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13 <
[ — [ — o
Eingangssignal Ausgangssignal (&)
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt L_IIJ
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse flr das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten ent_sprechend Bi-t-Nu_mmer (Der Ein_gangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Riickkehr in die Ausgangsposition o 3
SETUP Befehl firr die Riickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabg bei Erreichfe_n dgr Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich 8 03"
HOLD Der Betrieb wird vorlibergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.) S E
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist g 8
RESET Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs +*ESTOP Anm.) keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl g Q2
SVON Befehl Servo ON *ALARM Anm.) keine Ausgabe bei Alarm -§ E)
I &

O

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

22
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Serie LECP6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

© ' miissen eingestellt werden
(O miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden
— Einstellung nicht erforderlich

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung Schub-Startposition. Wenn er diese
Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit einer Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. Das nachfolgende Diagramm
zeigt die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter und
Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Pushing Speed

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration ‘

Speed

:

<—In-Position
Pushing Force
Trigger LV O

INP-Ausgang | EIN

AUS EIN

©: milssen eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb) O:missen den Anforderungen entsprechend eingestelt werden.

Position Beschreibung Position Beschreibung
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M Sie "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.
O | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition O | 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.
Verzdgerungsparameter, je hoher der Verzdgerungsparameter, je hoéher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu O | Pushing For Der Einstellbereich variiert je nach gewahltem
Schub-Betrieb.) ushing Force elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger Lv Einstellung nicht erforderlich fur die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
Bedinauna. die das AREA-Ausganassianal den Wert Uibersteigt. Der Schwellenwert darf
O | Areat, Area 2 'gung, gangssig max. dem Wert der Schubkraft entsprechen.
(Bereich) einschaltet.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit im Schubbetrieb.
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften
O | In- Posit INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu
n - Fosition Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) _ einer Beschadigung des elektrischen Antriebs
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals O | Pushing Speed und des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese
vor Abschluss des Betriebs erforderlich ist, Werte dementsprechend niedriger ein. Siehe
erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung fiir die Verwendung des
elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs
¢ (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In - Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6

<
©
=
%)
3
Signal-Tabelle 3
o
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt) =
24V
Spannungsversorgung oV ——
EIN
SVON AUS
Eingang
SETUP I
BUSY EIN
AUS
o
SVRE g o
£
£l
SETON @
Ausgang
INP '
n
n
"
*ALARM i ‘\
| E “‘
*ESTOP 1 “.
— i
— I —
1 1
HE
Geschwindigkeit = 0 mm/s
) o ©
zuriick zur Ausgangsposition ! \ o
frmmmmm e e — . 3]
1 Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter | (1]
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. E —
* "ALARM" und "ESTOP* werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
i Lesen der i i Lesen der i (0}
Position anfahren jStepNo. | Schubbetriebs jStepNo. o
N EIN N EIN w
B 1| Aus B ; AUS -
Eingang 15ms : gusgabe der i Eingang 15ms : gusgabe der
- 1 . H 1 - . 1
DRIVE werney i Step-No. 4 DRIVE e [ 13tepNo.
1 ’
=y et
ouT i EIN ouT EIN o
AUS i AUS
(&}
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY I-_llJ
INP A INP 4
i i
A [
A i <
i \ B o
Geschwindigkeit — 0 mm/s o H
P : Geschwindigkeit ™t 0 mm/s (&)
Positionierbetrieb :' ',| Schubbetrieb ; “. '
oo i W oo HE . -l
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter E i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i ! LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. 1
# "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu [0} g
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw. S u;.»
"RESET" sich einschaltet oder "«*ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten .fé’ c
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.) g,_ S
............ f 23]
HOLD Reset | Alarm-Reset! % £
____________ >
_I EIN | EIN B c
Eingan HOLD Eingan RESET I QG
gang —_— AUS gang AUS oo
S
EIN EIN
A BUSY
usgang | AUS A AUS
usgang
EIN
A AUS
1 i
Geschwindigkeit i Verzoge- 4 0 mm/s
11ungs- 1HOLD* wahrend des Betriebs T T \
;P_U_rllft_____l 1 Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von

+ Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.

O

SvVC

# ”ALARM" und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.
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Serie LECP6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP-3/ Kabellange: 1.5, 3,5 m

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14.2)
Antriebsseite
12532 o y—— —mt Belegung
Kabelléinge (L)[m] = R pe— § = —HEa% e
1 15 SIS | 1 I 1
1 H@r 2 = N @ A6 F=t'B6
3 3 5 ”_ 6 Stecker A I R 47
5 5 10 (30.7) L (11) :
8 8* 8B .
A 0 LE-CP- x¢ / Kabelldnge: 8,10, 15,20 m
A ller-Sei
B 5 (* Fertigung auf Bestellung) Controller Seite __
C 20" Belegung . Stecker C (14.2)
1252 Antriebsseit 2 F
* Fertigung auf Bestellung 56 ~ririevssete 8 Ry Belegung
(nur Robotic-Kabel) I A‘T =7 81
: ~ P
= . A6 B6
Kabel-Modell ® @ @ .
. ~ 14.7
_ Robotic-Kabel Stecker A & Stecker D (1) (14.7)
(flexible Kabel) e — e
S Standard-Kabel Schaltkrels | gyecker A A Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B P P . B A-2 gelb 5
# Far kontllnwerllche Drehung Spezifikation verwenden Antrieb CONM-A/COM ) arin 3
Kabel mit Bremse und Sensor. COM-B/— A3 blau 4
Bel
___Abschimung ___ Fatbe | gioceerd
Vece B4 ¢ R : {  braun 12
Masse-Anschiuss| A4 1 ll | ll | {  schwarz 13
A B-5 ? t rot 7
A e BRSO O O GHENEN .- > L
B B6 1 : + : + i orange 9
B A-6 \J \w ¢ schwarz 8
””””””””””” - — 3
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor
1
LE-CP-|(1|-B —| | LE-CP- 3/ Kabellinge: 1.5, 3,5 m
T Antriebsseite Controller-Seite
Kabellinge (L)[m] Belegung _ Stecker A g Stecker C (14.2) Blegung
1 14522 < / s A -B1
15 = R ‘ | - g |
3 3 =65 =t L [ A6-t Sl B6
P S — : . ‘ A B1
5 5 . I —— = e a3 B3
8 8* (30.7) Stecker B g L (11) (14.7)
8B " .
B 15% LE-CP- x¢ / Kabellange: 8, 10, 15, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)
C 20* ) ) Controller-Seite
Antriebsseite —~ _—
* Fertigung auf Bestellung Belegung SteckerA @ 8 Stecker C (142 Belegung
ic- Q| —,
(nur Robotic-Kabel) 1= 2 . — 8 Al =1 B1
El==] ~ ) [
56 EE:E S A6 IEM B6
mit Bremse und Sensore . S —
— Al B1
o | § [
:E:{“—s;kst = A3 @BS
tecker 8
Kabel-Modell & @7 [/ = L (14.7)
Robotic-Kabel ) Belegung Belegung
— | (flexible Kabel) Schalirek | SteckerA T | stokarc
S Standard-Kabel é 2-1 rot 1
-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A3 blau 4
Bel
__Abschirmung _ _ IR Stecker b
Vce B-4 - : braun 12
Masse-Anschluss| A-4 ,l + ,l + schwarz 13
A B-5 rot 7
A A-5 1 ‘ 1 ‘ schwarz 6
B B-6 — - 1 orange 9
B A-6 o 7 schwarz 8
Schaltkreis | Belegung | 7T — 2
Stecker B
Domeel) B4 OO 2 :
Bremse (-) A-1 1 ¢t schwarz 5
o 8 OOt :
Anm.) Verwendet bei Serie LER 360° Schwenkwinkel | Sensor () Anm.) A3} t blau 2
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Zubehor: 1/0 Kabel

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

LEC-CN5—

Kabelldnge (L) [m]

1 1.5
3 3
5 5

= LeitergroBe: AWG28

Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
2 Al Bi At
2 :
= A13
g | I —— :
(14.4) | L B13 B3 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markderungs1 Belegung Farbe  |Markierung Markderungs1
farbe farbe
Al hellboraun | m schwarz B1 gelb L rot
A2 hellbraun | ® rot B2 hellgrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 heligrin | = schwarz B5 grau aEm rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 LI schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | @ B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbbraun | B H B rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
AlA hellbraun | ® | schwarz B11 gelb EEE rot
A12 hellbraun | @ & rot B12 hellgrin | m ® W | schwarz
A13 gelb UL schwarz B13 hellgrin | mm =m rot
— Abschirmung

O
g
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Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LER

%

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

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

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

Bestellschliissel

LEC-W2

(D Controller-Einstell- |
software Controller-Software
ﬂ (Auch in Japanisch und Englisch erhdltlich.)
(2) Kommunikations-

l kabel (3 USB-Kabel

(A-mini B type) Ty
..... E.’ﬁ-_‘|‘||lgm e T S S Inhalt
4~ (D Controller-Software (CD-ROM)
N : . . .
: PC (2 Kommunikationskabel (mit Umsetzer)
(3 USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Kompatibel Controllers/Endstufe
Schrittmotor-Controller serie LECP6

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

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

Kommunikations-
schnittstelle

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse

* Windows® und Windows®7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation in den USA.
= Fur Informationen zu Aktualisierungen der Version siche SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode" Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"
Filelf) Edit Comm Jetting
%.,7; ?&| muom| Stop |m|
Stop Mo Poaition Speed Forcn
Mo 0 050 mn 0 mmfz 90 % — ‘
i:.um; o Somed
ALARM BUSY - - Test DRV
e ———
He. Bove ¥ Spee Position Pushing® PushingSe In pos -
Ve L1 I 1 .
0| Abzolule L] b0 L} L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 L} L] 1.00
Z | Abzolule [Ll) 20.00 " L] 1.00
3 Absolute 00 30.00 L} 0 1.00
4| Abzolule wo 40.00 ] L] 1.00
§ Absolute .Jﬂﬂ 50.00 L} L] 1.00
Tbeelte a0 000 o T
£ Absolute 4 an.00 ] L] 1.00
¥ Abzolule a0 0.00 L} 0 1.00
Mowe Speedt 20 [men/znc] Move distarce M
I T s
Peady 100.00 ~- 300.00
Einfacher Betrieb und Bedienung =
@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit, Detaileinstellung
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden. @ Detaildarstellung der Schrittdaten
@® Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben @® Uberwachung von Signalen und Status
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden. @ Einstellung der Parameter
® Kann fir JOG und gleichméaBiges Verfahren ® JOG und gleichmafiges Verfahren, zuriick zum Ausgangspunkt,
verwendet werden. Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.
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Serie LEC

Teaching Box / LEC-T1

Bestellschliissel

C € M

Freigabetaste
(Option)

~= SAURNRARARRRARAN

LEC-T1-

3

G

Teaching Box l lFreigabetaste
— | ohne
Kabelldnge [m] S | mit Freigabetaste
n * Verriegelungsschalter fir
JOG Testfunktion
Anzeige®
J |Japanisch * Stopptaste
E | Englisch @mit Stopptaste ausgestattet

* Die Anzeigesprache kann zwischen
Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.

Technische Daten

Standard-Funktionen

* Anzeige chinesischer Zeichen

e Stopptaste

Option

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

* Freigabetaste

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

CE-konforme Produkte

Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LER

%

LECP6

Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem (5
entsprechenden Antrieb geprdft. 6
UL-konforme Produkte w
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer |
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte -
Funktion Beschreibung Menu Daten o
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No. 8
« JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern -
JOG 2-oeine - JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition L ’ ’ ’
Test Verzdgerung)
Test * 1-Schritt-Betrieb Alarm
* Zuriick zur Ausgangsposition TB-Setting Monitor <
e Anzeige der Achse und Anzeige Step No. o
Schrittdaten-Nummer Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern O
Monitor * Anzeige von zwei ausgewéhlten (Position, Geschwindigkeit, Kraft) w
Parametern aus Position, -
Geschwindigkeit, Kraft JOG
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms | Zurtick zur Ausgangsposition ©
* Alarm-Reset JOG-Betrieb 2o
[
* Wiederverbinden Test = E
* Einstellung einfacher/normaler Modus 1-Schritt-Betrieb 3 .E
TB-Setting * Einstellung der Schrittdaten und 75
Parameterwahl fiir Alarm £
Uberwachungsfunktion : ; o2
9 — Anzeige des aktiven Alarms 5
Alarm-Reset o w
TB-Setting

wiederverbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter

O
g
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Teaching Box Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
* Testbetrieb TB-Setting Schubkraft
Test (max. 5 Schrittdaten spezifizieren Reconnect Trigger LV
und in Betrieb nehmen) Schubgeschwindigkeit
e Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) In-Position
* Antriebstberwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung — Basic
Monitor . EingangssignaI-Ube(_wachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - .
» Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung izlsggaannggsljfr:ii Letzter Step no.
* Daten speichern Eingangklemme —{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des . . .
Controllers, der fiir die Kommunikation Test _‘ Momtor—Emgangssmnal|
verwendet wird, speicher (vier Dateien JOG/Verfahren _‘ Monitor-Ausaan sklemmen|
kénnen gespeichert werden, wobei ein — zurtck zu ORIG gang
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlin.ControIIer _ ALM Active ALM
Ladt die in der Teaching Box = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gespeicherten Daten in den Controller, der Aufzeich der A Al gR
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme arm-Reset
* Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.+) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei I6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.#)
* Spracheneinstellung =
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting + Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* Max. Verbindungsachse — LCD-Kontrast
» Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe

Anzahl max. Antriebe

Reconnect * Wiederverbinden
Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
4 102 /@ 34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
Freigabetaste

5 (Option) Bgtrieb) dgr JOG-Testfunktion: Andere Funktionen,
wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.

6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe

7 | Kabel Lange: 3 m

8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).

22.5
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GW-Einheit

Serie LEC-G

Bestellschliissel

C€ N

A\ Achtung

CE-konforme Produkte

Die Erfillung der EMV-Richtlinie
wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LER 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
abhéngig. Aus diesem Grund kann
die Erfiillung der EMV-Richtlinie
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert
werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensys-
temen integriert sind. Daher muss
der Kunde die Erfillung der
EMV-Richtlinie fur das Gesamtsys-
tem bestehend aus allen Maschinen

und Anlagen Uberpriifen.
UL-konforme Produkte
In Fallen, in denen

UL-Konformitat gefordert wird,
sind elektrische Antriebe und
Endstufen mit einer Spannungs-
versorgung Klasse 2 UL1310 zu
verwenden.

K= LEC-G

verwendbare Feldbusprotokolle e

MfZ

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

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

Anm.) Die DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Bitte getrennt bestellen.

LEC -

CG

1]-|L

Abzweiganschluss

LEC-CGD
AbzweiganschlussI

Kabeltyp 0—‘ l
1 Kommunikationskabel Kabelldnge
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0.3m
L 0.5m
1 im

e

=i S =i
£ E T
m e
] B
: 8
B - CE
o /-____ . \
F 4 o
Kommunikationskabel . f
/-""_'_"‘--.\\
y
\ \

Kabel zwischen l’

AEIESTEEE LEC - CGR Verzweigungen
Technische Daten
Position LEC-GMJ20 LEC-GDN1O LEC-GPR1O LEC-GEN10O
verwendbares |Feldbus CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm. 1) Ver. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
156 k/625 k/2.5 M 9.6 k/19.2 k/45.45 k/

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps]

125 k/250 k/500 k

93.75 k/187.5 k/500 k/

10 M/100 M

/5M10M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei Anm-2) — EDS-Datei GSD-Datei EDS-Datei
Technische 4 Stationen | Eingabe 896 Punkte
Daten . belegt 108 Worter | Eingabe 200 Bytes (186 benutzt) |  Eingabe 57 Worter Eingabe 256 Bytes
Kommunikation E/A-Belegungsbereich - (8- | Ausgabe 896 Punkle | Ausgabe 200 Bytes (186 benutzt)|  Ausgabe 57 Woérter | Ausgabe 256 Bytes
Einstellung) 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V] — 11 bis 25 VDC — —
fir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —
Technische Daten Kommunikationsstecker Stecker (Zubehdr) Stecker (Zubehdr) D-sub RJ45
Endwiderstand nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen nicht inbegriffen
Versorgungsspannung [V] A 6) 24 VDC +10%
. nicht an die Teaching Box angeschlossen 200
Leistungsaufnahme [mA] an die Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC 1A

Technische Daten

verwendbare Controller

Serie LECP6, Serie LECA6

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] A%

115.2 k/230.4 k

Controller

max. Zahl der Controller,die angeschlossen werden kdnnen -4

12

8 Anm. 5)

5 |

12

Zubehoér

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsstecker

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (nicht gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-10 bis 60 (nicht gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g] Ausfiihrung fiir Schraubenmontage 200
Ausfiihrung fiir DIN-Schienenmontage 220
Anm. 1) Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.
Anm. 2) Sie kénnen die einzelnen Dateien von der SMC-Webseite http://www.smc.de herunterladen.
Anm. 3) Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115.2 kbps ein.
Anm. 4) Die Kommunikations-Ansprechzeit betragt fir 1 Controller ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.
Anm. 5) Fur die Verwendung mit Schrittdateneingabe kénnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
Anm. 6) In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
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Gateway-Einheit Serie LE C'G

<
[
=
(2]
3
Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit T
Die Verzdgerungszeit zwischen der Gateway-Einheit und den Controllern ist je nach Anzahl der an die Gateway-Einheit s
angeschlossenen Controllern unterschiedlich.
Details zur Ansprechzeit finden Sie im unten stehenden Diagramm. N
400
_»
B 350 =
é 300 P
5 250 /,,
S 200 A
o v
5 .
§ 150 P é o
(W
100 /,, £l
50 —=1 @
v
0 = Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen der
1 2 3 4 . 5 6 7 8 9 ; 10 1.1 .12 Gateway-Einheit und den Controllern.
Anzahl der Controller, die angeschlossen werden kénnen (Einheit) Die Verzégerung des Feldbusnetzwerks ist nicht inbegriffen.
Abmessungen
Schraubenmontage (LEC-GCII0) ——
verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0 verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™
©
(85) (35) (85) (35) o
82 045 82 e45 0000 31 (&)
1 firGehédusemontage 1 fir Gehdusemontage (]
- i -— —I

: Q
0
[aV) [aV}
Rld G S e —
B
-
(1= o
O
i [IT]
! 18.2 ‘ 18.2 -
45 4.5
fur Gehdusemontage fir Gehdusemontage
verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™ E
(87.9) (35) 85 (35) (&)
82 45 [T 3 82 45 | 3 w
1 fiir Geh&usemontage 9 fur Geh&usemontage -l
LR et
=l S
_GCJ K]
[
6] e 3 =
o IEr ‘E <
ey
5 Ol i — o| N — =
5 g o Elg ‘.5_ o =<
= 8 8 <
E 2 = O
s %)
—
E
B[
‘{ 18.2 ‘ 18.2
4.5 4.5
fir Gehdusemontage fir Gehdusemontage

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Serie LEC-G

Abmessungen

DIN-Schienenmontage (LEC-GIICID)

verwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2.0

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

* DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)

(35)
31

_193.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
_187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152.2

verwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

verwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet™

(85)

82

(35)

31

1

&

(95)

1
ler

—

()

c

H 0

<

8]

@

B

© o

=

o)

ko)

0 j=2)

e c

n =2

HTo) [

F] o)

i 2

X} £

)

>

)

c

(0]

=

o

4

N

[+9)

)

-

170
152.2

% Vo Bolla  BW

Toone])

I
LI

_187.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

£
"
u
g &

* DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)

verwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
41 o 1
3| g — o| g
c (<) j (<)
QO g o =
£l 3 8|2
= N Q=
< z 2 E | Z|2
ol g © o3
g g 3| 2
O| S N — T| 3 N -
. = EEL 5 i HE ?
= o 3 i °|
83 el e
5| 2 5 &
> @ > @
gl £ elg
O D (] @
5 & 5
NI 1 | @
3l B 3|5
i 2 ‘
(98) Y 22zd (95) o
+ DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm) # DIN-Schienenmontage méglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR-] 7.5 12.5 (Abstand 5.25
= Fur O, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. PR
Siehe 0. g. Abmessungen fiir die Montageabmessungen. 8|8l - [ceRerResResResResRasRasNes!
]
125 |
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 |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 3il 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 | 385.5 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 485.5 | 498 | 510.5

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

Bestellschlissel

LECP1

LER10K-2

Controller—f IOption lBesteII-Nr. Antrieb
kompatibler Motor — [Schraubenmontage gngr II_(zzl_;\‘beblspe;!l‘lkal_tllzog:a(r;Ku;dffmtnebsoptlonen)
- Ao 2)| DIN-Shi n eispiel: Geben |e[_ -2] far
[P ] Schrittmotor ] D chienenmontage LER10K-2L-R11N1 ein

Zahl der Schrittdaten

Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen. * Wenn bei der Bestellung der Serie LE die

(Positionen) Ausfithrung mit Controller gewéhlt wird,

[ 1] 14 (programmierirei) | o E/A-Kabelldnge [m] muss dieser Controller nicht bestellt werden.
= ohne Kabel
Parallel-E/A-Ausfiihrung ¢ 1 15
N NPN 3 3
P PNP 5 5

A\ Achtung

CE-konforme Produkte

realen Betriebsbedingungen
EMV-Richtlinie fir das Gesa

UL-konforme Produkte

Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprUft, indem der elektrische Antrieb der Serie LER 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 abhéngig. Aus
diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter

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

Der Controller wird als einzelne
Einheit verkauft, nachdem der
entsprechende kompatible Antrieb
eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Controller-

in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der ) R ; i
Antriebs-Kombination kompatibel ist.

mtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

# Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung
dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer

Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position

LECP1

kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung A"™ 1)

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

Paralleleingang

6 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

6 Ausgange (Optokoppler)

Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

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

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (gruin/rot) jeweils

7-Segment-LED-Anzeige A 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 fir Zwangsverriegelung Anm. 4)

Kabelldnge [m] 1/0O-Kabel: max. 5 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]

130 (Schraubenmontage) 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsverso

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

rgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.

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

Dezimalanzeige

A
10

A
Anm. 4) gilt fir Motorbremse

Hexadezimalanzeige

) ( O |
b cldEF
11 12 13 14 15

b c d E F

SvVC
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Modellauswahl

|

|

LER

Schrittmotor

%

LECP6

LEC-G

LECP1

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LECP1

Controller-Details
Nr. | Anzeige Beschreibung Details
Spannungsversorgung ON/Servo ON  : leuchtet griin
©) PWR  |LED Spannungsversorgung pannungsv gung v u g .
/@ Spannungsversorgung ON/Servo OFF : blinkt griin
@ ALM Alarm-LED mit Alarm . : Ie.uchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
o Andern und Schutz des Modusschalters
® Abdeckung (nach dem Andern des Schalters)
_ . Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des
/@ ® FG (Funktionserde) Controllers mit der Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungskabel an.)
® — Modusschalter Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Halteposition, der durch (8) eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wéhlen.
— Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen.
©) MANUAL manuelle Forwértstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
/® manuelle Rickwértstaste| Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfihren.
/@> a SPEED Vorwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar.
...I/ 7 Rilckwarsgeschwindigkeits-Schalter | 16 RUckwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar.
; (E) ACCEL Vorwartsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar.
Rilckwartsbeschleunigungs-Schatier| 16 Ruickwaérts-Beschleunigungsschritte sind verflgbar.
@5 CN1 Spannungsversorgungsstecker| Das Spannungsversorgungskabel anschlieBen.
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen.
/@ W) CN3 Encoderanschluss | Den Encoderstecker anschlieBen.
CN4 1/0-Stecker Das I/0-Kabel anschlieBen.
i
Montageanweisung
Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP1L[-[]) 2. Erdung

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

Einbaulage :>H
1_

Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
wie unten gezeigt mit der Mutter fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

AR

Controller

Anm.) Bei Verwendung einer GréBe von 25 oder mehr der Serie LEY muss zwischen den Antrieben ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein.

A\ Achtung

BaugréBe
Endbreite L: 2.0 bis 2.4 mm
Endstarke W: 0.5 bis 0.6 mm

W]

* M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu verhindern.
* Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positionsschalters p
und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Schalters (1) auf (4.

vergréBerte Ansicht des Schraubendreher-Endes
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

5

5

3

Abmessungen %

Schraubenmontage (LEC[10-[) =
CN4-1/0O-Stecker —

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

Schrittmotor
LER

85 36.2

18.1 04.5
Gehausemontage

4.5

’[

LECP6

110
101
86

LEC-G

4.5
Gehausemontage

LECP1

DIN-Schienenmontage (LECL1[ICID-[])

38
36.2

85 11.5

st

LECPA

24.2

l

A Y v T

35

no i Y Nt N

110
86

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[

133.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

127.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

il

=
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Serie LECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1).

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fir LECP1

= Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) ist ein Zubehbrteil.

Spannungsversorgungskabel fir LECP1 (LEC-CK1-1)

Anschlussbez. | Kabelfarbe Funktion Angaben zur Funktion
gemeinsame M24V-Klemme/C24V-Klemme/BK ] 4 ]
ov blau ) ;
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
.~ | Motor- Motor-Spannungsversorgung (+),
M24V' | weiB | spamungsversorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung (+),
24V braun Spannungsversorgung (+)| mit der der Controller versorgt wird.
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN4

= Wenn Sie eine SPS 0.4. an den CN4 parallelen I/O-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CK4-[J).

# Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-E/A (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen
Sie die Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

ENPN HPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fiir E/A-Signal CN4 fiir E/A-Signal
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 ouTo 3 —Last}
outt | 4 ouTt | 4 |—Iast}
ouT2 5 ouT2 5 —Last}
ouUT3 6 0ouUT3 6 —{Lest}
BUSY 7 BUSY 7 —{Last}
ALARM | 8 Last ALARM | 8 (—Last]
INO 9o — —1 INO 9 — 1
IN1 10— —7 IN1 10—
IN2 ni— —7 IN2 no—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP = STOP = —
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss der 0 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
- Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 |  Beispiel: (Betrieb fur Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo
INO bis IN3 Beispiel: (Verfahrbefehl fur Position Nr. 5) OFF OFF ON ON
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
Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Waéhrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der
RESET Position, bei der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Alarm-Reset
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF®: ON

Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF@®: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl ouT3 QouT2 OUTH ouTo

1 @) @) @) [ ] 1 @) @) @) [ ]

2 @) @) [ ] @) 2 @) @) [ ] @)

3 @) @) [ ] [ ] 3 @) @) [ ] [ ]

4 @) [ ] @) @) 4 @) [ ] @) @)

5 @) [ ] @) [ ] 5 @) [ ] @) [ ]

6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)

7 @) [ ] [ ] [ ] 7 @) [ ] [ ] [ ]

8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) @) @)

9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]

10(A) [ ] @) [ ] @) 10(A) [ ] @) [ ] @)
11(B) [ ] @) [ ] [ ] 11(B) [ ] @) [ ] [ ]

12 (C) [ ] [ ] @) @) 12 (C) [ ] [ ] @) @)

13 (D) [ ] [ ] @) [ ] 13 (D) [ ] [ ] @) [ ]
14(E) [ ] [ ] [ ] @) 14(E) [ ] [ ] [ ] @)
Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ] Riickkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ]
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Programmierfreier Controller Serie LE CP 1

Signal-Timing
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
_____________ 24V
Spannungsversorgung .INO 3 alle ON' oV
, T y— ON
Eingang INO-3 4 I I OFF

Ausgang | OUTO0-3

4 b ON
BUSY f l
—_—] — OFF

TA!
A
+ ALARM I
Wi ]
I'II : " P
Bremse Y i H Losen
77 W

'Nach der ON Conlrollersystem In|t|zI|S|erung !
! Zuriick zur Ausgangsposmon

[
1
1
1
1
1
i
! | Halten
:
1
1
i
1
I

- Die Ausgangssignale fiir OUTO, OUT1, OUT2 OUT3 sind ON, |
1 wenn die Riickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist.

0 mm/s

= “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

'Dle Ausgangssignale OUTO0-3 sind ON im selben'
:Status wie die Eingangssignale INO-3, wenn die i
1 Positionierung abgeschlossen ist. !

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
. ON
Eingang | INO-3 |/ /‘] OFF
S — =
¥ i ; ON
OouTo-3 d I i
1 [ o
Ausgang < !
n
BUSY i .
‘ -
Bremse ," H Losen
1l Halten
P
F
Geschwindigkeit - 0 mm/s
Positionierbetrieb | i
1
'l 1

Spannungsversorgung 24V
ov
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Eingang 5 4
RESET 8/ 1 :
! \ ON
ouTo-3 ! N
= = OFF
Ausgang v 1
BUSY .
=
Bremse i Losen
i Halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wihrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.

(4) Stopp durch STOP-Signal

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 OFF
Eingang
STOPP
OuUTO0-3 ON
OFF
Ausgang BUSY
= ALARM
Bremse I Losen
Halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s

im Positionierbetrieb.

(5) Zuriicksetzen des Alarms

ON
Ei RESET I |
ingang S . OFE
, —| ]— ON
Ausgang | = ALARM OFF

= “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

O
g

Modellauswahl

|

Schrittmotor

l

LER

%

LEC-G LECP6

LECP1

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LECP1

Optionen: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor, Standard-Kabel

LE-CP-

-]

LE-CP-3/Kabelldnge: 1.5, 3, 5 m

Controller-Seite

Stecker C (14.2)
, Antriebsseite o L
(Klemmen-Nr.) ; i@ 2(135) g
~ . < ikt
Kabellange (L)[m] ' - ';[ N ‘ T
1 1.5 1 il 2 = N aectors
15 =4 16 tecker
3 3 — (30.7) L
5 5 (10)
8 8* 8B -
A 10* LE-CP-Ac/KabeIIange: 8,10,15,20 m Controller-Seite
B 15% (= Fertigung auf Bestellung) = SteckerC__ (14.2)
Cc 20* (Klemmen-Nr.) ; 5%] (23 Antriebsseite g g (Klemmen-Nr.)
+ wird auf Bestellung gefertigt b < === - ‘ A1 B1
. . 1 ]
(nur Robotic-Kabel) ‘E[ L\ T e i 85
P~ @© ]
Kabeltyp ® SteckerA o Stecker D = (14.7)
Robotic-Kabel (I D— L ccke ()
— (flexibles Kabel)
S Standard-Kabel
Schaltkreis Klgggg:-/&\lr. Kabelfarbe Klgtrgtr:r:;r:-(l:\lr.
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/— A3 blau 4
__Abschimung ___ Kabeftarbe [“SHACH P
Vce B-4 - - braun 12
GND A4 — XXX — schwarz 13
A B-5 + + rot 7
A A-5 i ,u‘ >OOO< i ,.‘ schwarz 6
B B-6 + + orange 9
B A-6 ! J‘/ HXHXXX S N ,‘/ schwarz 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, e 3
Optionen
Spannungsversorgungskabel
Hnshiusshezshnurg| Aodeckungsfarbe Funktion %% = ) == g :E
ov blau |gemeinsame Versorgung (-) s = = o
M24V | weilB |Motor-Spannungsversorgung (+) | | {13-3) (35) 2 (60) (10.5) |
C24V braun | Steverungs-Spannungsversorqung (+) (1500)
BK RLS | schwarz|Bremse (+) ) .
# LeitergroBe: AWG20
I/0-Kabel
Controller-Seite SPS-Seite
| I ©
Kabelldnge (L)[m] (1) (30) & (10)
N~
1 1.5 s L
3 3
5 5 = LeitergroBe: AWG26
Klemmen-Nr.|Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe| Funktion Klemmen-Nr.|Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe Funktion
1 hellbraun [ ] schwarz COM+ 8 grau [ ] rot ALARM
2 hellbraun u rot COM- 9 weil3 u schwarz INO
3 gelb [ ] schwarz ouTo 10 weil3 [ ] rot IN1
4 gelb [ ] rot OUT1 11 hellbraun [ schwarz IN2
5 hellgriin [ ] schwarz ouT2 12 hellbraun [ | rot IN3
6 hellgriin u rot OouT3 13 gelb am schwarz RESET
7 grau ] schwarz BUSY 14 gelb [ | rot STOPP

= Parallel-I/O-Signal ist im automatischen Modus gliltig.
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Schrittmotor-Endstufe

Serie LECPA

Bestellschliissel

C€ N

/A Achtung

CE-konforme Produkte

(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie
wurde  gepriift, indem  der
elektrische Antrieb der Serie LER
mit dem Controller der Serie
LECPA kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration
der Systemsteuerung des Kunden
und von der Beeinflussung
sonstiger elektrischer Gerate und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfillung der
EMV-Richtlinie nicht fir
SMC-Bauteile zertifiziert werden,

LECP

AP

1] -ILER10K-2

L e Endstufenmontage

Endstufenausfiihrung l
AN |Impulseingang-Ausfiihrung (NPN)
AP |Impulseingang-Ausfiihrung (PNP)

— Schraubenmontage

D Anm.) | DIN-Schienenmontage
Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Bitte getrennt bestellen.

E/A-Kabellédnge [m]

die unter realen Betriebshedingun-
gen in Kundensystemen integriert
sind. Daher muss der Kunde die
Erfillung der EMV-Richtlinie fir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberprifen.

(2 Fir die LECPA Serie Erfilllung der
EMV-Richtlinie mit der Installation
eines Storschutzfilter-Sets geprift
(LEC-NFA). Siehe Seite 46 fiir das
Stdrschutzfilter-Set. Siehe
LECPA-Betriebsanleitung fir
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

* Impulseingang kann nur als T o1hr;e Antriebsausfiihrung ¢
Differenzsignal verwendet werden. =
Mit offenem Kollektor kdnnen nur 3 3 (AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
1.5 m-Kabel verwendet werden. 5 5% Beispiel: Geben Sie “LER10K-2” fiir
LER10K-2L-R1ANT1 ein.
# Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen ist es
nicht notwendig, diesen Endstufe einzeln zu bestellen.
4 . N\
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der
entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.
Uberprifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes: =T
(D) Uberprifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. -—-—‘f'"_ - _
Diese muss mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmen. R10K—-2 e "
P i Ak o nPH /
(2) Uberpriifen Sie, ob die Parallel-1/O-Konfiguration korrekt sl |
ist (NPN oder PNP). @ @
J

-

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de

Position

LECPA

kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung Anm. 1)

[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Entriegelung]

Spannung: 24 VDC £10%
max. Leistungsaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm. 2)

Paralleleingang

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

Parallelausgang

9 Ausgange (Optokoppler)

Impulssignaleingang

max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)

Takt-Takt oder Takt-Richtung

kompatibler Encoder

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

serielle Kommunikation

RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (jeweils griin//rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)

Kabellange [m]

E/A-Kabel: max. 1.5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal)

Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem

Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°

Cl

0 bis 40 (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (nicht gefroren)

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 muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.

SvC 40
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Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LER

%

LEC-G LECP6

LECP1

LECPA

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{



Serie LECPA

Montageanweisung
a) Schraubenmontage b) DIN-Schienenmontage (LECPALILID-[)
(LECPALICI-L) (Installation mit DIN-Schiene)

(Installation mit zwei M4-Schrauben)
DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel \ Erdungs-

Einbaulage :> o
———
©

&
ﬁ ﬁ_@g

DIN-Schiene

o
N %
Einbaulage :> {

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

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

Anm.) Zwischen den Endstufen muss ein Abstand von min. 10 mm vorhanden sein.

DIN-Schiene L
12.5 5.5
AXT100-DR-[ (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. o PPN NN NN
Siehe Abmessungen auf Seite 42 fir Montageabmessungen. 2] R s i i i i
¥
1.25
L-Abmessungen [mm] .
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 € 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 [ 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 |1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 2355 | 248 | 260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35! 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 3105 | 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 | 5105

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

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.
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Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

<
©
=
(2]
3
Abmessungen o
3
a) Schraubenmontage (LECPALI-[]) =
S
66 35 [
12 Spannungsversorgungs-LED grin 04.5

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschal@\ fur Gehdusemontage

d; w (fur Schraubenmontage)

Sire
=

LECPA

Alarm LED (rot) =
N . [e}
(EIN: Alarm ist eingeschaltet) L ° o
£
L ; =W
CN5 I/O-Stecker | o] S
| ©o o = €
N — o (|
CN4 Schnittstelle Lo =
|1
CNB3 Encoder-Stecker s
® th
CN2 Motorstecker
N % J \ ]
\ b S
{ CN1 Spannungsversorgungsstecker '/ N \
04.5
[{e}
fur Gehausemontage o
(fiir Schraubenmontage) (&)
L
|
b) DIN-Schienenmontage (LECPACIID-[T)
76 35 (O]
1
‘ O
dp [ L
— ) o @as m )
@ % Q g g -
£l ol —~ < L
% S gl = -
- - 2 ol 2 [ o
| 8 3 Z| 8 )
1 ) (o) - a o Y m
Lo 5 @ 51 € o CNé
1 o) © © = o _I
i o D o & - 1
; 2| 3 5 e H
=l 5 2| E L
- AR g 2 U=
: gl 2 5 & [%
@ > ®» 2
o 2 o @
L c o
5 £ gl 5
2 o S 3
2 o ~| B
ol 3| o
8 - o

i

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Verdrahtungsbeispiel 1

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

Spannungsversorgungsanschluss: CN1| « Der Stecker ist der LEC beiliegend.

{

CN1 Spannungsversorgung flir LECPA (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind

ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24V
Cc24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.

BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt.
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Serie LECPA

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

* Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-J).
# Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die

Verdrahtung unter Beriicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECPANCIC-CJ(NPN)
S
Funktion Pin-Nr. | -y=mmeee "y fiir E/A-Signal
COM+ 24V 1 i {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 {Last }—
TLOUT | Ausgang 12 {Last —
WAREA | Ausgang 13 {Last —¢
BUSY Ausgang 14 {Last —¢
SETON | Ausgang 15 {Last —¢
INP Ausgang 16 @—4
SVRE Ausgang 17 {Last —
<ESTOP Am.2|  Ausgang 18 {Last —¢
+*ALARM A2} Ausgang 19 {Last —¢
AREA Ausgang 20 {Last —
Ose
Fe 0.5-5

LECPAPCI-CI(PNP)
Spaugrsoig
Funktion Pin-Nr. | -y=mooeee Y fiir E/A-Signal
COM+ 24V 1 i {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 {Last }
TLOUT Ausgang 12 {Last |
WAREA | Ausgang 13 {Last }
BUSY Ausgang 14 {Last }
SETON | Ausgang 15 {Last |
INP Ausgang 16 {Last}
SVRE Ausgang 17 {Last}
<ESTOP Am.2|  Ausgang 18 {Last |
+ALARM Anm.2)  Ausgang 19 {Last}
AREA | Ausgang 20 {Last}
Ose
FéG 0.5-5

Anm. 1) Siehe "Detailansicht der Impulssignalverdrahtung" fir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals.
Anm. 2) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.)

Ausgangssignal
Eingangssignal Bezeichnung Details
Bezeichnung Details BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
COM+ | Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal SETON Ausgabe bei Rickkehr in die Ausgangsposition
COM- Anschluss Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition
SETUP Befehl fiir die Riickkehr in die Ausgangsposition SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebes *ESTOP Anm. 3) keine Ausgabe bei Befehl fiir EMG-Stopp
SVON Befehl fiir Servo ON +«ALARM Anm. 3) keine Ausgabe, bei Alarm
CLR Abweichungs-Reset AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs
TL Signal fiir den Schubbetrieb WAREA | Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA
TLOUT Schubbetrieb aktiv => Ausgang geschaltet

Detailansicht der Impulssignalverdrahtung Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)

* Positioniereinheit mit Differenzialausgang

Positioniereinheit Endstufe innen

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

¢ Positioniereinheit mit Open Collector

Spannungsversorgung Impulssignal
|

i Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten.

Positioniereinheit
Endstufe innen
M M Spannungsvgrsorgung Strombegrenzungswiderstand
NP+ — Impulssignal
~ - ) m@ j‘: T 24 VDC +10% 3.3 kQ £5% (min. 0.5 W)
Or—— : — 5 VDC +5% 390 Q +5% (min. 0.1 W)
StrombegrenzurGswiderstand R 120 Q
Anm.) PP+
1kQ J{: B
A O PP— .
120 Q

Strombegrenzurﬁswiderstand R
Anm.)

uu“+
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Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

<
©
=
%)
>
. . «
Signal-Timing 3
— — '8
Riickkehr zur Ausgangsposition =
—
24V
Spannungsversorgung —
— oV
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP I
ON
BUSY
OFF
S
SVRE g oc
(W
= |
SETON @
Ausgang
INP 4
*ALARM E\‘
*ESTOP H ‘.‘
Y ——
Geschwindigkeit l: + 0 mm/s
) Lo ©
Riickkehr zur Ausgangsposition ! ‘.‘ o
s JI ‘----------I o
1 Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "In Position" der Grundparameter | (1]
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i |
+ “*ALARM” und “*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
Positionierbetrieb Schubbetrieb o
ON ON Ll
TL I
Impulssignal OFF OFF J
Eingang puissig Eingang
Impulssignal " “““““““““ | I |
ON ON
TLOUT
OFF —I OFF
Ausgang | BUSY ' Ausgang | BUSY
INP A INP A

Geschwindigkeit

Geschwindigkeit  =—

Schubbetrieb

1 n
' "
L] 1
TT
1 )
1 [}
' [}
' [
II [
= 0 mm/s [
1 1 1
1 1 1
L] ] 1
T 1 v

iWenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV”
1 der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein.
___________________________________________________________ 1

Anm.) Wenn der Schubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung _0C> 2
vorliegt, kann der bewegliche Teil des Antriebs pulsieren. 2 qg-’
= C
S5
Zuriicksetzen des Alarms 29
i Zurlcksetzen des Alams | g2
. ON E i)
I | n
Eingang | RESET - OFF
A ON
Ausgang | *ALARM I I OFF

= “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

O
g
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Serie LECPA

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fiir Schrittmotor

LE-CP-3/ Kabellange: 1.5, 3, 5 m

LE-CP-

Kabelldnge (L)[m]
1.5
3
5
10*
15%
20*
+ Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

-]

O|W| > o uv|w =

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

45

(08)

Controller-Seite

Stecker C

(14.2)

Belegung
1 ) o Antriebsseite

=] -
ST=="6 (135 ==

= s

Stecker A

(30.7)

{ F Belegung
<

=R Eﬂ B1
© A6 BG
o (14.7)

LE-CP- 32 / Kabelldnge: 8, 10, 15,20 m
(+ Fertigung auf Bestellung)

Belegung
152
El=s
il

56

~
~
—

Antriebsseite

Controller-Seite
(14.2)

Stecker C

B1

B6

O
g

) Belegun Belegun:
Schaltkreis Ste cEer g Farbe Stecl%er 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
___Abschirmung ___ RIS Steoker
Vce B4 | = . t _ braun 12
Masse-Anschiuss| A4 | i | | {  schwarz 13
2 e BN OO GHEREES = .
A A-5 ? 1 t schwarz 6
B B6 | - : ; {  orange 9
B A-6 ~ 5 schwarz 8
oo Nl — 3




Options

Schrittmotor-Endstufe Serie LE CPA

E/A-Kabel

LEC-CL5-11

EIA-KabeIausfﬁhrungl
[ L5 | fur Serie LECPA |

l E/A-Kabellange (L)

1 1.5m
3 3m*
5 5m*

* Bei einer Positioniereinheit mit Open
Collector kann nur eine Kabellange
von 1.5 m verwendet werden.

Iy

AN

‘ (25),_(10)

(40)

o (45)
100 +10

Storschutzfilter-Set

Modellauswahl

|

|

Schrittmotor
LER

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung)

LEC-NFA

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

] =

s [ —

3 —
(42.2)

« Siehe Betriebsanleitung der Serie LECPA fiir Informationen zur Installation.

O
g

. Isolierungs-| Punkt- | Punkt- . Isolierungs- | Punki- | Punkt-
Pin-Nr.| ™tave | Marenung | farbe Pin-Nr.| ™fahe | Marenung | farbe
1 hellbraun| m schwarz 12 |hellbraun| mm rot
2 |hellbraun| m rot 13 gelb Hm |schwarz
20 19 3 gelb [ schwarz 14 gelb mm rot
E 4 gelb u ot 15 | hellgrin | mm |schwarz
% | |BB 5 |hellgrin | m |schwarz 16 | hellgrin | mm | rof
< |gs 6 |hellgrin | m rot 17 grau mE [schwarz
512 7 grau u schwarz 18 grau L1 rot
2 1 8 grau ™ rot 19 weil | mm [schwarz
9 weil3 W [schwarz 20 weif3 mm | o —
Anzahl der Adem] 20 10 weif3 L rot Ose .
AWG-GroBe 24 11 |hellboraun| mwm |[schwarz 0.5-5 grun ©
o
O
L
=l
Q
O
Ll
-
-
o
O
Ll
-
ol
o <
(28.8) = o
O
LLl
-1
28
3 =
5 £
25
20
< £
85
o ®
—
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Serie L E C ( Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2

Bestellschliissel

(@ Controller-Einstell- L EC - W2

(2 Kommunikations-
kabel (3 USB-Kabel

l (A-mini Btype) (@ oz
..... E.’ﬁ-_m”lgm I —

software —l_
Controller-Software

(Auch in Japanisch und Englisch erhdltlich.)

3 Inhalt

% ———— ]
H PC (D Controller-Software (CD-ROM)
: (2 Kommunikationskabel
(3 USB-Kabel

Kompatibel Controllers/Endstufe

(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Schrittmotor-Controller

serie LECP6

Schrittmotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung) Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

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

Kommunikations-

Schnittstelle USB 1.1' oder USB 2.0-Anschliisse

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 siche SMC-Webseite unter http://www.smc.de

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

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

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

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

1.00
1.00

1.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Mave Spoedt 211 [men/snc] Mave distare Mo
1] s s

Peady 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 fur JOG und gleichméBiges Verfahren

verwendet werden.

47

Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode"

[ A TCantratier - Btup Detsl 81

=

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

% S\VC



Serie LEC c € ¢ us

=
] ©
Teaching Box / LEC-T1 @oHS> | |
S
°©
o
<]
=
Bestellschlussel —
Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option)
— | ohne
Kabelldnge [m] S | mit Freigabetaste
n * Verriegelungsschalter fir % o
JOG Testfunktion IS
Stopptaste . =W
2 Anzeige® £ |
B G
7 " ¢ Stopptaste A
Z J |Japanisch :
é E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
1 * Die Anzeigesprache kann zwischen
Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Standard-Funktionen Position Beschreibung |
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker) E—)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50 ﬂ
¢ Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
CE-konforme Produkte
Die Erfillung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem (5
entsprechenden Antrieb geprdft. 6
UL-konforme Produkte w
In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer |
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Aufbau der Meniipunkte -
Funktion Beschreibung Menu Daten o
Step Data * Einstellen der Schrittdaten Data Step No. 8
« JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern -
JOG - o JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Zurlck zur Ausgangsposition Test Ver, 1.4
Test * 1-Schritt-Betrieb Anm.- 1) Alarm Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
e Zuriick zur Ausgangsposition TB-Setting Ver. 2.5
« Anzeige der Achse und e — Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzdgerung, Bewegungsart MOD, E
Schrittdaten-Nummer Schwellenwert, Schubgeschwindigkeit, Stellkratt, Bereich 1, Bereich 2, In-Position )
Monitor * Anzeige von zwei ausgewahlten Monitor (1T}
Parametern aus Position, Anzeige Steo No -
Geschwindigkeit, Kraft — >19 p No.
Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
* Anzeige des aktiven Alarms (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Alarm [
* Alarm-Reset 2 2
[
* Wiederverbinden JOF-} — 22
* Einstellung einfacher/normaler Modus ] zurlick ur Ausgangsposition NE
TB-Setting * Einstellung der Schrittdaten und JOG-Betrieb 5
Parameterwahl fiir X<
. nm. >
Uberwachungsfunktion st A_m D - 8 2
1-Schritt-Betrieb IS (;_;
—
Alarm
—— Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
|| erneuter Achsenanschluss (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Ver. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit der Ausfiihrung LECPA. Einstellparameter
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Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Daten
Step Data * Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P P - I Parameter Bewegungs-Modus
arameter ¢ Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung ALM Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
¢ Testbetrieb Anm.1) TB-Setting Schubkraft
Test (max. 5 Schrittdaten spezifizieren Reconnect Trigger LV
und in Betrieb nehmen) Schubgeschwindigkeit
¢ Erzwungener Ausgang Positionierkraft
(erzwungener Signalausgabe, Area i, 2
erzwungener Klemmeausgabe) Anm-2) In-Position
. Antriebsﬂbgrwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung Anm-2) — Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung Anm-2) ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung - _
« Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
« Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
ALM (Alarm-Reset) | Aysgangss_ignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
Ausgangklemme . .
+ Daten speichern Eingangklemme _{ Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des _‘ Moni Ei T I|
Controllers, der fir die Kommunikation Test L L R
verwendet wird, speichern (vier Dateien | JOG/Verfahren _‘ Monitor-AusgangskIemmen|
kénnen gespeichert werden, wobei ein zuriick zu ORIG
Schrittdaten- und Parametersatz als Testbetrieb —{ Monitor-Eingangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). erzwungener Ausgang
. Leﬁdenlm.ControIIer _ ALM Active ALM
L&dt die in der Teaching Box L kiiver Alarm Anzei Ktiver Al
gespeicherten Daten in den Controller, der aA ;ve. h: na der Alarm Alnzelgsa |tver arm
fiir die Kommunikation verwendet wird. ulzeichnung der Alarme arm-nese
. Gespeicherte Daten I6schen File ALM Log
* Dateischutz (Ver. 2.+%) — Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
Laden in Controller
* Anzeigeneinstellung Datei I6schen
Easy Mode / Normal Mode Dateischutz (Ver. 2.x*)
* Spracheneinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting » Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache . . .
* Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung Anm. 1) Nlcht kompatibel mit der
* Max. Verbindungsachse —— LCD-Kontrast Ausfiihrung LEQF’A-
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Signaltone Anm. 2) Die folgenden Signale
R . . Anzahl max. Antriebe sind nicht mit der
econnect * Wiederverbinden Passwort Ausfiihrung LECPA
: . kompatibel.
Distance unit Eingang: CLR, TL
—{ Reconnect Ausgang: TLOUT
Abmessungen
4 102 /@ 34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schliisselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter
Freigabetaste Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
5 | o ﬁon) Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
P wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe
7 | Kabel Lénge: 3 m
005 8 | Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).
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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:

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

/A Warnung:

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko,
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge

/A Gefahr :
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

T T T T S |

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413: Fluidtechnik — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)
ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

A\ Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt des Produktes ist die Person,

die das System erstellt oder dessen Spezifikation festlegt.
Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt
wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen bestimmten
Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, mit denen die
Erfullung der spezifischen Anforderungen tberprift wird. Die Erfillung 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 sténdig die Eignung aller angegebenen
Teile Gberprifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mdglichkeiten eines
Gerateausfalls ausreichend berlicksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem

Personal betrieben werden.
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen,
einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend geschultem und
erfahrenem Personal vorgenommen werden.

3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.

. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen diirfen erst dann

ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen (berpriift wurden, die ein Herunterfallen

oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

Soll das Produkt entfernt werden, tberpriifen Sie zunéchst die Einhaltung der oben

genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die Druckluftversorgung

aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die produktspezifischen

Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen, um

unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. 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

N

@

Sonneneinstrahlung.

A Warnung

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie,
Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen
Einrichtungen, Verbrennungsanlagen, medizinischen Geréten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen,
Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die nicht
fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schéden 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 regelméaBige
Funktionspriifung 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 mdchten, miissen Sie SMC
vorher informieren und bei Bedarf entsprechende technische Daten zur Verfligung 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 |hr Einversténdnis, 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 Landern 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.
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SMC Corporation (Europe)

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

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

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

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

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

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

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

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv
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Lithuania T +370 52308118 www.smlt.lt info@smclt.lt
Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway T +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland T +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl
Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania@smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk
Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si
Spain T +34 902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch
Turkey B+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk sales@smepneumatics.co.uk

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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