Elektrischer Kompaktschlltten
Einfache Einstellung

Positionen mit nur 2 Parametern einstellen:
Position und Geschwindigkeit

Daten Achse 1
Schritt-Nr. 0

Posn 50.00 mm
Geschwindigkeit 400 mm/s

* Teaching-Box-Maske

® kompakt, Platz sparend c E

(Verkleinerung der BaugrdBe um 61% im Vergleich zu herkommlichen SMC-Produkten)

® reduzierte Zykluszeit
max. Beschleunigung und Verzogerung: 5 000 mm/s2/ max. Geschwindigkeit: 400 mm/s

e Positioniergenauigkeit: ir0.05 mm
® max. Schubkraft: 180 N
® 2 Montagevarianten

s -
Befestigung mit Durchgangsbohrung o~ =R
L]
(3 I o

Befestigungsschraube

i =%

Gewindemontage

Befestigungsschraube!

| :

* LESH8 50 mm Hub

Serie LES Z; SMC

CAT.EUS100-78A-DE



Elektrischer Kompaktschlitten

Antrieb mit integrierter Fithrungsschiene und Schlitten.
Mit Antrieb Kugelumlauffithrung fiir hohe Belastbarkeit
und hohe Fiihrungsgenauigkeit.

Elektrischer Fithrungsschlitten fiir prazise Montageprozesse.

Positionierbohrungen o Durchgangshohrung fiir Gehdusemontage

Gewinde zur Werkstiickmontage

2 Arten von Motoren stehen zur Auswahl

® Schrittmotor

Ideal fur den Transport schwerer Lasten bei geringer Geschwindigkeit
und fiir den Schubbetrieb geeignet.

@ Servomotor i .
Stabil bei hoher Geschwindigkeit, | /[ T )
gerauscharmer Betrieb ‘é‘_

(.

k]

Schrittmotor

Nutzlast

O

Geschwindigkeit

Motorbremse (Option)

Bei Spannungsausfall wird der Antriebsschlitten auf Position gehalten.
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Serie LES

Anwendungsbeispiele

Positionieren von Paletten auf einem Férderband Z-Bewegung fiir Pick-and-Place-Anwendungen

................................................Variantenubersicht...............................................

® Technische Daten Schrittmotor

max. Nutzlast [kg] St
Hub Geschwindigkeit Steigung o :
Modell (mm) horizontal | vertikal (mm/s) (mm) ger}?nurlr?)kelt BRI
2 0.5 10 bis 200 4
LESH8R 50, 75 -
1 0.25 20 bis 400 8
6 2 10 bis 200 5
LESH16R 50, 100 - +0.05 S.12
4 1 20 bis 400 10
9 4 10 bis 150 8
LESH25R 50, 100, 150 -
6 2 20 bis 400 16
® Technische Daten Servomotor
max. Nutzlast [kg] s
Hub Geschwindigkeit Steigung o .
Modell (mm) horizontal | vertikal (mm/s) (mm) ger}mjr;g)kelt petatls
2 0.5 10 bis 200 4
LESHSRA 50, 75 -
0.25 20 bis 400 8
5 2 10 bis 200 5
LESH16RA 50, 100 - +0.05 S.12
25 1 20 bis 400 10
6 25 10 bis 150 8
LESH25RA 50, 100, 150 -
4 1.5 20 bis 400 16
Controller
Versorgungs- Parallel-1/0
Typ Serie | verwendbarer Motor spangung Pc')o‘sri]tzigrr\“en Details
Eingang Ausgang
LECP Schrittmotor 24 VDC 11 Eingange 13 Ausgénge
Controller +10% (Optokoppler) | (Optokoppler) 64 S. 21
LECA Servomotor
Ubersicht 2
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Einfache Einstellung fur den sofortigen Einsatz

Verkurzte, schnelle Inbetriebnahme

H Die Daten des Antriebs sind bereits im Controller hinteﬂegt_ ’Weitere InformationenzumControllerfindenSieaufSeite21.‘

Die Parameter fiir die Erstinstallation sind bei Lieferung bereits im Controller eingestellt.
Der Controller kann im "Easy Mode" schnell in Betrieb genommen werden.

i . . . . . . N
Die Parameter zur Erstinstallation sind bereits eingestelit. Antrieb und
Controller sind im Set erhaltlich. (Beide konnen separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. Controller
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds Ubereinst[mmt,——
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). '
5= " FLESH16RJ-50 ,
S —— SV [lESHmHJ-SD ]
Antri WS S ZSMCiapaN  [MS] '
ntrieb & m - ™
\§ J

(_Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Waéhlen Sie den "Easy Mode", um direkt den Antrieb verfahren zu kénnen.

Bei Verwendung einer Teaching Box
Die einfache Maske ohne Scrollen ist
einfach anzuwahlen und zu bedienen.
Waéhlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wéhlen Sie eine Funktion.
Stellen Sie die Schrittdaten ein und
Uberprifen Sie diese mit dem Monitor.

Beispiel fiir das Einstellen der Schrittdaten

1. Maske
TAR

2. Maske

Achse 1
Schritt-Nr. .-~ 0 ™

Posn  /123.45 mn%\
Kraft | 30% |
S

v
Kann nach der Eingabe der Werte durch
Driicken der "SET"-Taste gespeichert werden.

Die Daten kénnen anhand der
Position und der Geschwindigkeit
eingestellt werden. (Sonstige

Daten Achse 1
Schritt-Nr. 0

i Posn

Beispiel fiir das Uberpriifen mittels Monitor

1. Maske

2. Maske

Uberwachen Achse 1
Schritt-Nr. 1
Posn 12.34 mm
Kraft 50%

Status kann
Uberpriift werden.

Achse 1
0

Daten
Schritt-Nr.

___________________________________

Bedingungen sind bereits eingestellt.)

___________________________________

g Geschwindigkelt 300 mm/s

___________________________________

Bei Verwendung der
Controller-Software

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

e
-

3 g
-
7/ : —— : b\

il

HEd
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M Easy Mod: A=
Filelf) Edit Gomm Settine

0 T

o - % ﬂ RTNORIG | St | SereoON|
Step No Position Speed Force

Mo, 0 050 w0 s

-----------

Status I Jog Spees lr-------'I
[ auarer [ | usv el SRR H-—{ Test starten )
i
el 161V = et L
1| Mo. Mo ] Spi Position PushingF Pushing
N 7S BT i
i 0/ Absolute 100 §.00 il
: 1 Absolute 100 10.00 0
: 2 Absolute 100 20.00 0
I 3/ Absolute 200 30.00 il . .
el bsslute T T 0 ----{Schr|ttdaten-E|nsteIIung>
: §|Absolute 200 50.00 0
1 B Absolute a0 B0.00 0
: 7|Absolute 400 70.00 il
I 8|Absolute 400 80.00 0
: 9|Absolute 500 90.00 0
Move Speed 20 [mm/sec] I Move dist Mave f .
! i i Verfahren mit
U 1050 = o + H----
________________ ._____J: festen Werten
Ready 100,00 ~ 30000



(Detaileinstellung im "Normal Mode"

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

Detaileinstellung der Schrittdaten
Uberwachung von Signalen und Klemmenstatus

Bei Verwendung einer Teaching Box

Im Testbetrieb kann der Antrieb

kontinuierlich mit max. 5
Schrittdaten betrieben.

Die Schrittdaten kénnen auf
mehrere Controller kopiert werden,
indem sie in der Teaching Box

gespeichert werden.

Teaching-Box-Maske

Alle Funktionen (Schrittdaten, Test,
Uberwachen usw.) kénnen aus
dem Hauptment gewahlt werden.

Bei Verwendung der
Controller-Software

Schrittdaten, Parameter,

Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen Fenstern

angezeigt.

Einstellung der Parameter

JOG und Verfahren mit festen Werten, Zurlick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb

und Test-Verfahren mit festen Werten kénnen durchgefuhrt werden.

Fuste | Clemr | el Fus Loaid v

Teeed | Pesilion  Seeel | Dacal  Fushin
o - (ST | T

TWenitar
3

[T T
[T T T

Menu Achse 1
Parameter Men Achse 1
Test Schritt-Nr. A
0 Menii Achse 1
Hauptmeni-Maske Betriebsart v| Schritt-Nr. 1
- Position 123.45 mm
(e E?n}gglclj:rtlzr;maske Ausgangsiiberwachung Achse 1
I--' Test-Maske BUSYI ] 4
e SVRE[@]
Y SETON[ ] v
Uberwachungsmaske

. i
Schrittdaten o o

e L8 LN}

TR T - FLANEMAT = = ==

Parameter A5 L o e | e -
L k] (LI} 0 Careieed
= s “‘;“T':* | e
LU 1.3, M Jutwnn .
=P [ | 1
= -, tred A men] ——

Uberwachun -
S Teaching

H TB: Teaching Box
E I nSteI I parameter PC: Controllgr-Software
. Easy Mode Normal Mode
\ Funktion ‘ Inhalt B PC 1B, PC
Speed Kann in Einheiten von 1 mm/s eingestellt werden. O O O
Position Kann in Einheiten von 0.01 mm/s eingestellt werden. (Im Vorschubbetrieb: Vorschub Startposition)] O O O
Acceleration/Deceleration| Kann in Einheiten von 1 mm/s? eingestellt werden. O O O
Pushing force Positionierbetrieb: eingestellt auf 0%. Der Schrittmotor kann von 30 bis 70% und der Servomator von 50 bis 100% eingestellt werden (in 1%-Schritten).| O O O
Schrittdaten | Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wéhrend des Vorschubbetriebs: Kann in Schritten von 1% von 30% bis 70% eingestellt werden. X O O
Pushing speed Einstellung auf Vorschubgeschwindigkeit méglich. Min. Geschwindigkeit 20 mm/s (Siehe technische Daten auf Seite 13.)] X O O
Positioning force Stellkraft: Der Schrittmotor ist auf 100% und der Servomotor auf 250% eingestellt. X O O
T sestian W?hren des Positioniervorgangs: Breite zur Zielposition. Muss auf [nin. 0.5 eingestellt werden. « 0 0
Wabhren des Vorschubvorgangs: entsprechend des Bewegungsgrades wéahrend des Vorschubvorgangs
Stroke (+) Hubbegrenzung + (Einheit: 0.01 mm) X X O
Parameter | Stroke (=) Hubbegrenzung - (Einheit: 0.01 mm) X X O
(Auszug) | ORIG speed Einstellung der Geschwindigkeit der Riickkehr zur Ausgangsposition méglich. X X O
ORIG ACC Einstellung der Beschleunigung der Riickkehr zur Ausgangsposition méglich. X X O
JOG Wahrend der Schalter gedriickt gehalten wird, kann der kontinuierliche Betrieb bei Einstellgeschwindigkeit getestet werden.| O O O
MOVE Der Betrieb bei Einstellentfernung und -geschwindigkeit ausgehend von der aktuellen Position kann gestestet werden. X O O
Test Return to ORIG Rickkehr zur Ausgangsposition kann getestet werden. O O O
Test drive Der Betrieb der spezifizierten Schrittdaten kann getestet werden. O O (kontinuier%er Betieh)
Compulsory output EIN/AUS der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X O
Uberwachen DRV mon Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit, aktuelle Kraft und spezifizierte Schritidaten-Nr. kann iiberwacht werden.| O O O
In/Out mon Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und Ausgénge kann Uberwacht werden. X X O
ALM Active ALM Aktueller Alarm kann bestatigt werden. O O O
ALM Log record In der Vergangenheit erzeugter Alarm kann bestatigt werden. X X O
Datei Save/Load Schrittdaten und Parameter des Controllers kénnen gespeichert, weitergeleitet und geldscht werden| X X O
Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch méglich. O] O3 Or2.#3

*1 Jeder Parameter wird werkseitig entsprechend der empfohlenen Bedingung eingestellt. Bitte &ndern Sie die Einstellung von Parametern, die angepasst werden missen.
*2 Teaching Box: Im Normal Mode kann der Betrieb der Teaching Box auf Englisch oder Japanisch eingestellt werden.
*3 Controller-Software: Kann durch Wé&hlen der englischen oder japanischen Version installiert werden.

ZS\NC
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Systemaufbau

@ Elektrischer

Antriebskabel” BEEEY] @

Antriebskabel Bestell-Nr.
Schrittmotor LE-CP-00
ohne Bremse
Schrittmotor LE-CP-C-B
mit Bremse
Servomotor LE-CA-0
ohne Bremse
Servomotor LE-CA-C-B
mit Bremse

Spannungsversorgung des Controllers ‘

Die mit = markierten Bauteile sind je nach
Modellauswahl inbegriffen.

s

@ Spannungsversorgungsstecker

Verwendbare KabelgréBe
AWG20 (0.5 mm?)

@ Controller* BEA

S EBEE
- ¥
Y

\

Spannungsversorgung
fir I/O-Signal
24 VDC

-@ 1/0-Kabel* BEN
Bestell-Nr.: LEC-CN5-]

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

@ Controller-Software B
(Kommunikationskabel, Umsetzer
und USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-W1

Kommunikations-@--------
kabel

@ Umsetzer

@ USB-Kabel

Ubersicht 5
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Elektrischer Kompaktschlitten serie LES

Modell max. Nutzlast [kg]
: Geschwin-|, . Positionier-
Hub | Schrittmotor | Servomotor digkelit Steigung Motor genauigkeit | Details
(mm) (mm)
(mm/s) (mm)
horizontal | vertikal| horizontal | vertikal
2 0.5 2 0.5 |10 bis200| 4
LESH8R 50,75
1 |025| 1 | 0.25|20bis 400, 8
Schrittmotor
6 2 5 2 |10bis200 5
LESH16R 50,100 +0.05 | S.12
4 1 | 25| 1 |20bis 400, 10 Servomotor
9 4 6 2.5 |10bis 150, 8
LESH25R 52’513 0
6 2 4 1.5 |20 bis 400 16
Parallel-I/O Anzahl
Typ Serie Nennspannung| Positionen | Details
Eingang Ausgang
o 11 Eingénge 13 Ausgénge
Controller LECLI6 24 VDC£10% (Optokoppler) | (Optokoppler) 64 S. 21
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Serie LES
Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

Uberpriifen Sie die Transportlast. } #rbaenrgn;f:nessthe;?n diakeit ) Uberpriifen Sie das zulissige Moment,
Da die Transportlast von der Einbaulage . p g gkeit. o Stellen Sie sicher, dass das zuléssige
abhéngig ist, ist sie aus der Uberprifen Sie anhand des Geschwindigkeits- dynamische Moment unterhalb des
Spezifikationsliste auszuwahlen. Last-Diagramms, ob die Transportgeschwindigkeit Bereichs des Diagramms liegt.

den Bedingungen entspricht.

Auswahlbeispiel

Betriebs-
bedingungen

Werkstiickgewicht: 1 kg Hub: 50 mm Einbaulage:
Einbaulage: vertikal Zykluszeit: 0.5 Sekunden

200

J

m Bestéitigung der Transportlast Modell  |LESH8RK | LESH8RJ | LESH16RK | LESH16RJ | LESH25RK | LESH25RJ

Wiéhlen Sie das Werkstlickgewicht in Bezug Antriebsspindel (mm) 4 8 5 10 8 16
auf die Einbaulage unter Bericksichtigung der max. | horizontal 2 1 6 4 9 6
technischen Daten. Nzt ]| vertical 05 0.25 2 1 4 2
(Beispiel)

Das Modell LESH16RJ wird unter diesen

Bedingungen vorlaufig gewahlt.
W Bestatigung der Zykluszeit bei dem gewahlten Produkt LESH16R (Zyklusze‘it)
1.0

Die Zykluszeit kann anhand der Methode 1 ungeféhr berechnet werden; sollte ein 09 §
genauerer Wert fir die Zykluszeit notwendig sein, verwenden Sie Methode 2. ) LESHW‘RK("E""“"“’
* Anhand der Methode 1 kann zwar eine Zykluszeit berechnet werden, die als Richtwert 0.8 LESH16RK(horizonta.,><
( ) / /

dienen kann, jedoch gilt diese Berechnung bei Montage der max. Last. Verwenden Sie
daher Methode 2, wenn eine genauere Zykluszeit fir eine spezifische Last benétigt wird. 0.7 v

0.6 =
Methode 1: Bestéatigung anhand des Diagramms (siehe Zykluszeit auf S. 3 und 4.) 05 //A{SI-HKSR J (vertikal)
Achtung) Die Betriebsbedingungen fiir die Zykluszeit in dem Diagramm werden unten angegeben. / -
Werkstlickgewicht: max. Last fir jede GroBe (siehe technische Daten) 0.4 "T ‘
Geschwindigkeit: max. Geschwindigkeit fur jede GréBe 03 > . 1]
Beschleunigung/Verzégerung: 5000 mm/s? - T LESH16RJ (horizontal)
In-Position: 0.5 0.2 |
- - 0 20 40 60 80 100
( h Hub (mm)

Methode 2: Bei Ermittlung der Zykluszeit anhand der folgenden
Berechnung. (Geschwindigkeit siehe Seite 5 und 6)

Bei der Berechnung der Zykluszeit gelten die folgenden Bedingungen.

Geschwindigkeit: 220 mm/s
Beschleunigung/Verzégerung: 5000 mm/s?
Hub: 50 mm

Beschleunigungszeit = Geschwindigkeit / Beschleunigung = 220 / 5000 = 0.044 Sek.
Verzégerungszeit = Geschwindigkeit / Beschleunigung = 220 / 5000 = 0.044 Sek.

Verfahrweg anhand der Beschleunigung
= 0.5 x Beschleunigung x Beschleunigungszeit2
= 0.5 x 5000 x 0.0442 = 4.84 mm

Verfahrweg anhand der Verzégerung m Uberpriifung des Moments der Fiihrung

= 0.5 x Verzdgerung x Verzégerungszeit?
=0.5 x 5000 x 0.0442 = 4.84 mm i 2,000 \

Verfahrweg bei konstanter Geschwindigkeit
= Verfahrhub — Beschleunigungs-Verfahrweg — Verzégerungs-Verfahrweg
=50—-4.84 - 4.84 = 40.32 mm T
Zeit bei konstanter Drehzahl
= Verfahrweg bei konstanter Geschwindigkeit / Geschwindigkeit
=40.32 /220 = 0.18 Sekunden

Zusatzlich wird die Einschwingzeit addiert. Die Einschwingzeit ist von den Bedingungen,
wie beispielsweise der Last und der Positionierung der Schrittdaten, abhangig. In der m>
Mep

N N

Zeit (s)

\

1,500

1,000 \\
| N

500

i

N

Uberhang L4 [mm]

Regel werden jedoch bei der Wahl des Antriebs 0.15 Sekunden addiert. Fany

Gesamt-Zykluszeit Y 00 05 1.0 15 2.0
= Beschleunigungszeit + Zeit bei konstanter Geschwindigkeit L4 Nutzlast m [kg]
+ Verzdgerungszeit + Einschwingzeit g
=0.044 + 0.18 + 0.044 + 0.15=0.418

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das
L J Modell LESH16RJ-50 ausgewihit.

O
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Zykluszeit (Flihrung) (Schrittmotor)

Modellauswahl

LESH8R
0.65
o0 G LESHSRK (vertikal) —
ewindesteigung 4: vertikal
055 % % % % 1~
Gewindesteigung 4: LESH8RK (horizontal
050 Wi igung (horizontal) >/
@ 045 ~ —
= — <
N P /m\destei ung 8: LESHBRJ (vertikal
0.40 = o gung (vertikal)
0.35 // — |
0.30 %— Gewindesteigung 8: LESH8RJ (horizontal)
//
0.25 L
0.20
15 30 45 60 75
Hub (mm)
LESH16R
1.0
0.9
0.8 Gewindesteigung 5: LESH16RK (vertikal) >
' | | \ | | L~
0.7 Gewindesteigung 5: LESH16RK (horizontal) >/
E 0.6 l/
0.5 // / msteigung 10: LESH16RJ (vertikal)
/
04 / / /’(‘ ‘
03 — | Gewindesteigung 10: LESH16RJ (horizontal)
I |
0.2
20 40 60 80 100
Hub (mm)
LESH25R
1.8
16 ,/
Gewindesteigung 8: LESH25RK (vertikal) //
1.4 ——
Gewindesteigung 8: LESH25RK (horizontal) ~
1.2
5 0 ~ >~ _—
N ’ ~ = _—
0.8 4/ // l/
06 1 | —~—T1 __— Gewindesteigung 16: LESH25RJ (vertikal)
. - T —
0.4 L —
— Gewindesteigung 16: LESH25RJ (horizontal)
0.2 | | | | | |
25 50 75 100 125 150

Hub (mm)

O
2

Betriebsbedingungen

Werkstlickgewicht: max. Last fur jede GréBe
Geschwindigkeit: max. Geschwindigkeit fur

jede GroBe
Beschleunigung/
Verzégerung: 5000 mm/s?
In-Position: 0.5



Modellauswahl

Zykluszeit (Flihrung) (Servomotor)

LESH8RA
0.6
05 Gewindesteigung 4: LESHSRAK
D /
E > ,/ L—
/ /
0.3 ~ Gewindesteigung 8: LESH8RAJ |
L~ —
/
0.2
15 30 45 60 75
Hub (mm)
LESH16RA
0.8
0.7
Gewindesteigung 5: LESH16RAK
0.6
% 0.5
N
/
0.4
/
03 L—"| Gewindesteigung 10: LESH16RAJ
/
0.2
20 40 60 80 100
Hub (mm)
LESH25RA
1.4
1.2
. Gewindesteigung 8: LESH25RAK //
. -
o D%
5 08 L~
N /
06 //
7
0.4 1 l//—v
. > —
|| Gewindesteigung 16: LESH25RAJ
N IR
25 50 75 100 125 150
Hub (mm)

O
2

Betriebsbedingungen

Werkstlickgewicht: max. Last fur jede GréBe
Geschwindigkeit: max. Geschwindigkeit fur

jede GroBe
Beschleunigung/
Verzégerung: 5000 mm/s?
In-Position: 0.5



Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung) (Schrittmotor)

Modellauswahl

* Die Werte des folgenden Diagramms gelten
fur eine Positionierkraft von 100%.

LESH8R
Horizontal Vertikal
2.5 0.55 T T -
‘ 05 Gewindesteigung 4 (LESH8RK
Gewindesteigung 4 (LESH8RK) ) 45 \
2 o
_ _. 04 \
2 2 035
% 1.5 5
5 § % Gewindesteigung 8 (LESH8RJ
3 Gewindesteigung 8 (LESH8RJ) 3 025 ewindesteigung 8 ( )
x 1 % 0o
® ® .
S S
0.15
0.5 0.1
0.05
0 0
100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
LESH16R
Horizontal Vertikal
7 w w w I I 25 ‘ ‘
Gewindesteigung 5 (LESH16RK)
6 Gewindesteigung 5 (LESH16RK)
2
— 5 —
()] ()]
= Gewindesteigung 10 (LESH16RJ) =
5 % 15
a 4 3
N N
Z 3 > Gewindesteigung 10 (LESH16RJ)
E €
0.5 \
1 \
0 0
50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit (mm/s) Geschwindigkeit (mm/s)
LESH25R
Horizontal Vertikal
10 N v_ T T T 4.5 T T T
0 Gewindesteigung 8 (LESH25RK) Gewindesteigung 8 (LESH25RK)
8 35
— 7 —
2 . Gewindesteigung 16 (LESH25RJ) 2 3
ks 8 25
5 5 = ) \Gewindesteigung 16 (LESH25RJ)
=z =z
;! N
2 1
1 0.5
0 0
50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300

Geschwindigkeit (mm/s)

Geschwindigkeit (mm/s)




Modellauswahl

* Die Werte des folgenden Diagramms
gelten furr eine Positionierkraft von 250%.
Die Last fir die vertikale Montage befindet sich im

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fithrung) (Servomotor) unter technische Daten auf Seite 13.
LESH8RA
Horizontal-Vertikal
* | |
Gewindesteigung 4 (LLSBRAK)
2
2
5 15
N
3 Gewindesteigung 8 (LES8RAJ)
:é 1
£
0.5
% 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit (mm/s)
LESH16RA
Horizontal-Vertikal
T T T T T ]
Gewindesteigung 5 (LESH16RAK)
5

Gewindesteigung 10 (LESH16RAJ)

max. Nutzlast [kg]
w

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit (mm/s)

LESH25RA
horizontal—-vertikal
7 x x x I x x
Gewindesteigung 8 (LESH25RAK)
6
. 5
2 Gewindesteigung 16 (LESH25RAJ)
T 4
N
=}
z 3
%
= 2
1
0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit (mm/s)

O
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Zuléssiges dynamisches Moment

Modellauswahl

Beschleunigung a = 500 mm/s?

() - =
o| Lastiberhangrichtung Modell
S | m : Nutzlast [kg]
S| Me: zulassiges dynamisches Moment [N-m]
i_,% L : Uberhang zum Lastschwerpunkt des Werkstticks [mm] LESHSR LESH16R LESH25R
2,000 2,000 3,000 \
g | - \ — \ _ 2,500
Mep = | E 1500 E 1,500 € \
7\ o | £ \ E £ 2,000
yan c | -~ - —
om 5 | 4 \ - - \
- o 1,000 o 1,000 o 1,500
7)) c = c
L1 © I \ 5] \ IS \
= | € £ £
o | 3 5 N 5 1000
ﬁ 3 500 35 500 DY )
—— ; L8 500
| ———— c
@
0 0
- 0 05 1.0 15 20 o 2 4 6 % 3 & o9
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
2,000 2,000 3,000 \
> | \ — _ 2,500
Mey Q | E 1500 E 1,500 € \
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N2 © | £ < £
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< 5 = 5 _E i) 500 D 500 \ S
e —i T ® o 500
[ o o :
= (¢} 0 0 0
0 05 10 15 20 0 2 4 6 0 3 6 9
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S
5 | _ . 500 1,250
= IS 400 IS \ £
L3 o | & E 400 E 1,000
S |3 900 \ 3 3
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218 20 N\ g g \
D )Mer T |5 \ § 200 £ 500 \
&) m K<) o \ o \ ) \
g |° 10 00 N 2 250
2 ~
o
(/2] 0 0 0
0 05 10 15 20 0 2 4 6 0 3 6 9
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— 2,000 2,000 1,500
RL] \ \ \
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Q — p— —_— 3
= | T 1500 \ E 1,500 €
_ o | £ \ £ \ E 1,000
€3 3 3 \
2 | @ 1,000 \ > 1,000 N\ o 750
@ |5 S A\ S N
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3 s | § 5 N 5 500 N
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m o)) 250
c
Jan :
CTir \H)Mep < 0 0 0
_ La 0 01 02 03 04 05 0 05 1.0 15 20 01 2 3 4 5
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=
§ — 2,000 2,000 1,500 \
2| = \\ _ \ _ 1,250
£ 1,500 £ 1,500 €
& = | £ £ =
o = = = 1,000
lly e |3 N \ 2 \
3 o 1,000 N o 1,000 o 750
17} ] ] \ I \
© < < < \
= |o] ¢ |o| -_— S ° \ o} 500 N
[7] o o Q N
o | 8 500 S 500 3
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SvVC

O




Modellauswahl

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Schubsteuerung
Bestéatigen Sie die Bestatigen Sie die x . .
w Einschaltdauer. >m erforderliche Kraft. >m LELIEINSTC St LB

Auswahlbeispiel

Betriebs- Schubkraft: 90 N Werkstiickgewicht: 1 kg Einbaulage: vertikal aufwérts Hub: 100 mm
bedingungen| oo yindigkeit: 100 mm/s Schubzeit + Betrieb (A): 1.5 Sekunden Zeit alle Zyklen (B): 6 Sekunden

Achtung) Die Geschwindigkeit sollte auf die min. Geschwindigkeit eingestellt werden.
Eine zu hoch eingestellte Geschwindigkeit kann den Antrieb beschéadigen. Bei einer zu geringen Geschwindigkeit
kann es zu Vibrationen kommen.

m Bestatigung der Einschaltdauer Wahlen Sie die folgenden Einschaltdauer-Bedingungen aus
Bestatigen Sie die Einschaltdauer anhand des nachfolgender Tabelle aus.
nachstehenden Beispiels.

Schrittmotor
Schubkraft (%) Einschaltdauer (%) | kontinuierliche Schubzeit (min)
Schubsteuerung | 30 - -
- : max. 50 30 5
(]
= max. 70 20 3
2
E Servomotor
§ Schubkraft (%) Einschaltdauer (%)| kontinuierliche Schubzeit (min)
© 50 — —
A Zeit max. 75 30 5
max. 100 20 3
B = Die Schubkraft des Modells LESH8RA erreicht bei 75% ihren max. Wert.

Einschaltdauer = A/B x 100 [%]

Einschaltdauer = 1.5/6 x 100 = 25%

Basierend auf der oben getroffenen Wahl kann ein Wert von 50%
der Schubkraft der Schrittmotorspezifikation erzielt werden.

m Bestatigung der erforderlichen Kraft
Addieren Sie die fir den Werkstiicktransport erforderliche Kraft zu der
Schubkraft von 90 N.
Flr den Schub erforderliche Kraft =90 + 10 =100 N

O
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Modellauswahl

m Wahl des Antriebs

Wéhlen Sie aus dem folgenden Diagramm einen Antrieb aus, der eine erforderliche Kraft von 100 N und eine Einschaltdauer
von 30% erflllt.

Schrittmotor
LESH8R LESH16R
16 | | — 60 ‘ ‘
14
12 Gewindesteigung 4: LESH8RK l/ 50 Gewindesteigung 5: LESH16R§///
40
z z
= 8 =] £ 30
g 5 /( g /
4 Gewindesteigung 8: LESH8RJ 20 Gewindesteigung 10: LESH16RJ |
> 10
0 0
30% 50% 70% 30% 50% 70%
Einstellwert der Schubkraft Einstellwert der Schubkraft
LESH25R
180 T T
160 | Gewindesteigung 8: LESH25R -
140 >/
Z 120 —
= 100
(!E 80 / —
60 T
40 Gewindesteigung 16: LESH25RJ -
20 } }
0
30% 50% 70%
Einstellwert der Schubkraft
Servomotor
LESH8SRA LESH16RA
16 40
14 | | s | |
Gewindesteigung 4: LESH8RAK Gewindesteigung 5: LESH16RAK
12 30 S—
= 10 — > 25 /
% 8 ,/ % 20 //
¥ 6 € 15 //
4 Gewindesteigung 8: LESH8RAJ | 10 Gewindesteigung 10: LESH16RAJ-
2
0 0
50% 75% 100% 50% 75% 100%
Einstellwert der Schubkraft Einstellwert der Schubkraft
LESH25RA
40
0 | | =
Gewindesteigung 8: LESH25RAK //
= 25 « Beriicksichtigen Sie das Gewicht des Schlittens bei Verwendung des
z
= 20 /// - Antriebs in vertikaler Richtung.
©
¥ 15 : ( Modell Hub 50 Hub 75 | Hub 100 | Hub 150
10 Gewindesteigung 16: LESH25RAJ LESHSR 5N 3N — —
5 LESH16R 4N — 7N —
0 LESH25R 9N — 13N 17N
50% 75% 100% . . . . . ) - .
Einstellwert der Schubkraft Vertikal abwérts: Addieren Sie das Schlittengewicht zu dem Werkstiickgewicht.

Aus der oben getroffenen Wahl geht hervor, dass das Modell LESH25RK-100 gewéhlIt werden muss.

SvVC
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Modellauswahl

Schlittengenauigkeit * Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

i/ Fuhrungs-
spiel

3,1

Modell LESH8R | LESH16R | LESH25R Tabelle 1:] Parallelitat B zu A
Parallelitat B zu A Siehe Tabelle 1. Modell Hub (mm)
lineare Verfahrgenauigkeit B zu A Siehe Diagramm 1. 50 75 100 150
Rechtwinkligkeit von C zu A (mm) 0.05 ‘ 0.05 ‘ 0.05 LESH8R 0.055 0.065 — —
Toleranz M (mm) +0.3 LESH16R 0.05 — 0.08 —
Toleranz W (mm) +0.2 LESH25R 0.06 — 0.08 0.125
Fiihrungsspiel (um) —4bis0 | —10bis0 | —14bis0

Lineare Verfahrgenauigkeit B zu A

0.14

0.12

/

lineare Verfahrgenauigkeit (mm)

0 50 100 150
Hub (mm)

10
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Zuléssiges statisches Moment

Modellauswahl

Modell LESH8R [LESH16R| LESH25R
Hub [mm] | 50 ‘ 75 | 50 {100 | 50 | 100 | 150
Langsbelastung| [N-m] 11
26 | 43 | 77 | 112 | 155
Querbelastung | [N-m] 11
Seitenbelastung| [N-m] 12 48 146 | 177 | 152

Schlittenabweichung (Richtwerte)

= Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Schlittenabweichung durch Léngsbelastung

Schlittenabweichung durch Querbelastung

Schlittenabweichung durch Seitenbelastung

“ A w
% ] 0 0o 0 e ‘ RS
1 T A\ o o o al
=——— _ :
: { ] |
; Lr: Abstand zwischen Tischmittel- Lr
% i — punkt und Lastschwerpunkt des
1 | u Werkstlicks
LESH8R LESH8R LESH8R Lr=70 mm
0.20 | | 0.10 | | 0.03 |
£ LESH8ROIC-751 £ LESH8ROIC-75 £ LESHSROI-50
E E 008 E
= 0.15 = =
= = £ 0.02
2 2 006 ) 2 L
3 0.10 . g L H s
z | LESH8RO-50 2 o004 o z /
e P L — g g 0.01 A~ | ESH8ROICI-75-
2 005 2 LESH8RI-50.] 2
E [ : 0.02 ‘ ‘ : )
? 0.00 ? 0.00 | | ? 0.00
0 20 40 60 0 20 40 60 0 25 50 75 100 125
Last (N) Last (N) Last (N)
LESH16R LESH16R LESH16R Lr=120 mm
0.50 T 0.3 T 0.08 —
E 040 LESH16ROC-100 £ LESH16RCIC-100 |, £ o IR
> B > o 006 —r
2 030 A 2 02 2 i
§ - § // LESH16ROC-50 § 0.04 /;/
Pl -50- A
£ 020 > LESH16RCII-50 2 P — 2 LESH16ROC-50
g L~ g = 3 002 =
£ 0.10 g k= ES yr.d
< < ey
& ) &
0.00 0.0 0.00
0 50 100 150 200 50 100 150 200 0 100 200 300 400
Last (N) Last (N) Last (N)
LESH25R LESH25R LESH25R Lr =200 mm
080 — 04 T 020 T
E LESH25ROIC-150 // E LESH25R00-100- £ L
= 060 A = 03 | 4 | = 015 LESH25RIC-100
2~ s 2 - P - L
3 , 3 2 | ESHI5RIC-150 3
5 A LESH25R0IC-100 S A S PpPs
S 0.40 » s 02 = 3 0.10 A~
3 Ve L1 3 > 3 A~ LESH25RO050 |
S 0.20 / S o //;4/I£8H25REID-50 S 005 P |
= / = T EsH25RO0-50 £ per= = — T LESH25ROO-150
@ 00— L1 1 | ? 00 ? 0.00 .
0 100 200 300 400 500 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800
Last (N) Last (N) Last (N)
11
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Elektrischer Kompaktschlitten

Serie LES

LESHS, 16, 25 C€

Bestellschliissel
Baugri‘iBel lController-Montage
8 — Schraubenmontage
16 D Anm. 6) | DIN-Schienenmontage
25 Anm. 6) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
Bitte getrennt bestellen.
Motor ¢ ¢]/0-Kabelléinge
= Schrittmotor — | ohne Kabel
1 1.5m
A | Servomotor Anm. 1) 3 3m
5 5m
Spindelsteigung ¢ Controller-Ausfiihrung A" 5)
N Spindelsteigung (mm) — ohne Controller
YO LESH8R [LESH16R|LESH25R 6N | mit Controller (NPN)
K 4 5 8 6P | mit Controller (PNP)
J 8 10 16 Anm. 5) Detaillierte technische Daten des Controllers
finden Sie auf Seite 22.
Hub e ¢Motorkabellédnge
Hub (mm) BaugroBe — | ohneKabel | 8 |8mAm
50, 75 8 1 1.5m A |10 mAnm. 4)
50, 100 16 3 3m B |[15mAm.4)
50, 100, 150 25 5 5m C |20 m A 4)
Anm. 4) Wird auf Bestellung gefertigt.
Motorbremse ¢ ¢ Antriebskabel-Ausfiihrung
— ohne Motorbremse — | ohne Kabel
B__| mit Motorbremse Anm- 2 R | Robotik-Kabel (flexibles Kabel)
Amn. 2) Nicht bestellbar bei den
BaugréBen 8 und 16 mit . .
Hub 50 mm. ¢Gehauseoption
o Grundausfihrun
AAChtung S staubdichte Ausfghrun Anm. 3)
Anm. 1) CE-konforme Produkte - - g
@ Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Anm. 3) Auf dem Spindelrohr ist ein
Antrieb der Serie LES mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Abstreifer und auf beiden Seiten
Die EMV-Richtlinie ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des der Endabdeckungen sind
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und der Dichtungen montiert.

Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfullung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der
Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend
aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

@ Fir die Ausfihrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie
mit der Installation eines Stdrschutzfilter-Sets gepruft (LEC-NFA). Siehe
Seite 30 fir weitere Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe LECA-
Betriebsanleitung fiir Informationen zur Installation.

4 )
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller - Seite 22)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~ ______.cc-c-eo-====""7
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes: LESH'GHJ - 5n
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt. e
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ I
N J

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
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Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.

Anm.
Anm.

1) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +/-
20% vom Endwert.

2) Die Geschwindigkeit des Schubbetriebs
reicht von der min. Geschwindigkeit bis 20
mm/s.

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

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im
Fallversuch des Schlittens in axialer Richtung
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Schlitten in
Startphase.)

4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt
wenn der Antrieb im Betrieb ist.

5) Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn
der Antrieb wahrend des Betriebs in den
Positionen (auBer wahrend des
Schubbetriebs) gehalten wird.

6) Die max. Leistungsaufnahme (inkl.
Controller) gilt wenn der Antrieb Betrieb ist.
Dieser Wert kann fir die Wahl in der
Spannungsversorgung verwendet werden.

7) Nur mit Motorbremse

8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse
die Spannungsversorgung fir die
Motorbremse.

1) Der Schubkraftbereich bei LESH8RA liegt
zwischen 50 und 75%. Die Genauigkeit der
Schubkraft betragt £20% vom Endwert.

2) Die Geschwindigkeit des Schubbetriebs reicht
von der min. Geschwindigkeit bis 20 mm/s.

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

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im
Fallversuch des Schlittens in axialer Richtung
und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Schlitten in
Startphase.)

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

5) Die Standby-Leistungsaufnahme im
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der
Antrieb wahrend des Betriebs in den
Positionen (auBer wahrend des
Schubbetriebs) gehalten wird.

6) Die max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller)
gilt wenn der Antrieb im Betrieb ist. Dieser
Wert kann fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

7) Nur mit Motorbremse

8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse
die Spannungsversorgung fiir die
Motorbremse.

Elektrischer Kompaktschlitten Serie LES

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LESH8SR LESH16R LESH25R
Hub (mm) 50, 75 50, 100 50, 100, 150
horizontal 2 1 6 4 9 6
Nutzlast (k) ™ ertikal 05 | 025 2 1 4 2
Schubkraft (N) 30% bis 70% "™ )| 6 bis 15 | 4 bis 10 |23.5 bis 55|15 bis 35|77 bis 180|43 bis 100
Geschwindigkeit (mm/s) 10 bis 20020 bis 400{10 bis 200|20 bis 400{10 bis 150|20 bis 400
Schubgeschwindigkeit (mm/s) ™10 bis20] 20 [10bis20] 20 [10bis20| 20
Positioniergenauigkeit (mm) +0.05
Antriebsspindel (mm) 4 [ 8 [ 5 [ 10 [ 8 [ 16
StoB-/Vibrationsfestigkeit (m/s?) A™-3) 50/20

technische Daten Antrieb

Funktionsweise

Gleitspindel + Band

Controller-Gewicht (kg)

Flihrungsart Linearfuhrung (rotierende Ausfiihrung)
Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
ohne Hub 50: 0.55 Hub 50: 1.15 Hub 50: 2.50
Hub 100: 3.30
Motorbremse| 75: 0.70 Hub 100: 1.60 [ Hub 150: 4.26
Gewicht (kg) ub 150: 4.
mit Hub 50: 3.10
Motorbremse Hub 75: 0.93 Hub 100: 1.90 Hub 100: 3.90
Hub 150: 4.86
§ MotorgréBe 020 028 042
-2 | Motor Schrittmotor
;% Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
ga_ Nennspannung (V) 24 VDC +10%
& | Leistungsaufnahme (W) Am- 4 20 43 67
‘§ Standby-Leistungsaufnahme im Betriehszustand (W) A ) 7 15 13
'-;; max. Leistungsaufnahme (W) A" 6) 35 60 74
[

0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)

technische Daten Antrieb

§ g| Ausfihrung spannungsfreie Funktionsweise

< §| Haltekraft (N) |24 [ 25 300 48 500 [ 77

£ 5| Leistungsaufnahme (W) A8 | = 4 3.6 5

8= Nennspannung (V) 24 VDC £10%

Servomotor

Modell LESHSRA LESH16RA LESH25RA
Hub (mm) 50, 75 50, 100 50, 100, 150
horizontal 2 1 5 25 6 4

Nutzlast (kg) ¢ ikal 05 | 025 2 1 25 15
Schubkraft (N) 50% bis 100% A" 1)[7.5 bis 11| 5 bis 7.5 |17.5 bis 35|10 bis 20|18 bis 36|12 bis 24
Geschwindigkeit (mm/s) 10 bis 20020 bis 400{10 bis 200|20 bis 400{10 bis 150|20 bis 400
Schubgeschwindigkeit (mm/s) A" 2|10 bis 20 20 10 bis 20 20 10 bis 20 20
Positioniergenauigkeit (mm) +0.05
Antriebsspindel (mm) 4 | 8 | 5 [ 10 [ 8 | 16
StoB-/Vibrationsfestigkeit (m/s?) A"-3) 50/20

Funktionsweise

Gleitspindel + Band

Controller-Gewicht (kg)

Fiihrungsart Linearfuhrung (rotierende Ausfiihrung)
Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
ohne Hub 50: 0.55 Hub 50: 1.15 Hub 50: 2.50
Motorbremse . . Hub 100: 3.30
Gewicht (kg) Hub 75: 0.70 Hub 100: 1.60 Hub 150: 4.26
mit Hub 50: 3.10
Motorbremse Hub 75: 0.93 Hub 100: 1.90 Hub 100: 3.90
Hub 150: 4.86
S | MotorgréBe 020 028 042
S | Motorleistung (W) 10 30 36
§ Motor Servomotor
’ﬁ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
= Nennspannung (V) 24 VDC £10%
2 | Leistungsaufnahme (W) A 4 58 84 144
& | Standhy:Leistungsaufnahme im Betriehszustand (W) ™™ 9| 4 (horizontal) / 7 (vertikal) | 2 (horizontal) / 15 (vertikal) | 4 (horizontal) / 43 (vertikal)
% max. Leistungsaufnahme (W) A 84 124 158
[

0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)

SvVC
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Eg Ausfithrung spannungsfreie Funktionsweise
% 5| Haltekraft (N) w24 [ 25 300 [ 48 500 | 77
2 5| Leistungsaufnahme (W) A" 8) 4 3.6 5
£=| Nennspannung (V) 24 VDC +10%
7 13



Serie LES

Konstruktion
Ay
OE
2
—D
1
| T
A [oN
L@ ¢ @
H (0]
@ T T
—D
A-A
D-D B-B
14) (3
C
—
1 =3 3
o=
) |
s |
IC
" : — -
123 H'%Y’ 1
c E]
16 @9 10
Stiickliste Ersatzteile / Zahnriemen
Pos. Beschreibung Material Anmerkung BaugréBe Bestell-Nr.
1 Gehause Aluminiumlegierung harteloxiert LESH8R LE-D-1-1
2 Schlitten — LESH16R LE-D-1-2
3 Antriebsspindel — LESH25R LE-D-1-3
4 Motor —
5 Anschlag Kohlenstoffstahl chemisch vernickelt . .
6 Abdeckung synthetischer Kunststoff Ersatzteile / Schmierfett
7 Abdeckung synthetischer Kunststoff 2u schmierendes Tl Bestell-Nr.
8 | Platte Aluminiumlegierung harteloxiert Fihrung | GR-S-010(109)
9 Lager Kohlenstoffstahl chemisch vernickelt GR-S-020 (20 g)
10 Riemenscheibe Aluminiumlegierung
11 Riemenscheibe Aluminiumlegierung
12 Motorbefestigung Aluminiumlegierung
13 Abdichtung Kabel EPDM
14 Dichtung NBR nur staubdichte Ausfiihrung
15 Dichtung NBR nur staubdichte Ausfihrung
16 Zahnriemen —
17 Buchse — nur staubdichte Ausfiihrung
18 Abstreifer NBR nur staubdichte Ausfiihrung
14 ZS\NC



Elektrischer Kompaktschlitten Serie LES

Abmessu ngen
LESH8R ®
205 (G-1)xF P A-A
S 255 57
f— A g
- e 0
I 3 [\©OH 4
) © @ =: i
o)
&
= B
23 HY (0%°) Tiefe 3 —A G XM4 x 0.7 Gewindetiefe 8
J
5.5 K
¥
© "’T ™
o \
- a7 ;
] 3
A <L )
6 20
M 2
mit Motorbremse o Bremskabel (23.5)
2 Motorkabel (2 x @5)
S
HH \00
= - @
= 2
Q
=
4, 7 135
23 100: Tiete 3 %4%
\ n ]@
%3 @ ©
& o ] ol g B 3 o o
© & & v—i /
tl T [ @ ‘
11.5 c c \ i o
6 x M3 x 0.5 Gewindetiefe 5 3 x M3 x 0.5 Gewindetiefe 5.5
Modell (¢ F G J K M
LESH8ROIOI-50011-ROOOO 46 29 3 58 111 124.5
LESH8ROII-75001-ROCICIC] 50 30 4 60 137 | 150.5

15



Serie LES

Abmessungen
LESH16R

30 (G-1)xF

210.5

[
—
25.1
29.5

R e e e
- o
<
24 HO (3°) Tiefe 4 A 5
G xM6 x 1 Gewindetiefe 12
J P
o
[=
o|
I
<
8 K
i
™ "’T .
[Te] © Y
© || f
IS e
9 165
-
M 2.3

Bremskabel (23.5)

Motorkabel (2 x @5)

oSS Q
. e >
[15) N .
o0
g W2 -
'_
6 % y I 17.5
é‘:DE]T 25 100 Tiefe 5 1
e
[Te} o
\& S G ol |‘
@) @) @) < w| ™ ) o
0 Q& @ Q) Q< I\ ( ©
I @- ﬁ P P < S ) \@ @;
S <
c 0 - |1l 55
D xM5 x 0.8 Gewindetiefe 6.5 13
19 (D/2-1)x C s
3 x M5 x 0.8 Gewindetiefe 8
Modell C D F G J K M
LESH16ROO-50011-ROOIOO 40 6 45 2 45 | 116.5| 134.5
LESH16ROC-10000-ROCIOO 44 8 44 4 88 | 191.5|209.5

O
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Elektrischer Kompaktschlitten Serie LES

17

Abmessu ngen
LESH25R & (G-1ixF A-A
F 50.5 11.5
t—A
] _ © —| o
© RS
@0 @ o® o o© ==
= A\ & =
] g -
% |
85 H9 ('0°) Tiefe 5 A J 6 o G XxM8 x 1.25 Gewindetiefe 16
3
'_
10 K §
* n
2]
o
. ! 2
+l
- ===
0
il o5
M 22
0 Bremskabel (23.5)
mit Motorbremse Motorkabel (2 x 05)
JJ 2
e
y R O%
© \oe\\"'b(\ y
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Serie LES

Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

: I Elektrischer Kompaktschlitten/

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise und
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.

Diese konnen Sie von unserer Webseite

http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

] Design \

Handhabung

/A Achtung

1. Keine Last anbauen, die die Betriebsbereichsgrenzen 7.
Ubersteigt.

Das Produkt ist unter Berticksichtigung der max. Last und des zuldssigen
Moments zu wahlen. Bei einem Betrieb auBerhalb der
Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine liberméBige exzentrische Last auf die
Flhrung, was zu einem vermehrten Spiel der Fihrung,
Genauigkeitsverlust und eine verklrzten Lebensdauer des Produkts flihrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen
es iiberméaBigen externen Kraften oder StoBen ausgesetzt ist.
Dies kann zu Fehlfunktionen fihren.

8.

| Handhabung 9.

AAchtung

. Bwi In-Position sollten die Schrittdaten tiber 0.5 liegen.
Betragt die In-Position 0.5 oder weniger ist das
Abschlusssignal der In-Position mdoglicherweise kein
Ausgangssignal.

10.

2. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

2) Schubbetrieb
Wenn die Schubkraft den [Schwellenwert] erreicht, schaltet
sich das INP-Ausgangssignal ein. Der [Schwellenwert] sollte

C11.
kleiner oder gleich dem Wert der [Schubkraft] sein.

12

Um zu gewahrleisten, dass die [Schubkraft] erreicht wird,
wird empfohlen, den [Schwellenwert] auf denselben Wert
wie die [Schubkraft] einzustellen.
3. Nicht auf das Hubende aufprallen lassen, auBer bei
der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Dabei kann der interne Stopper beschadigt werden.

E =

1 X

4. Verwenden Sie die folgenden Werte nicht fiir die
Schubkraft
* Schrittmotor: 100%
* Servomotor: 250%
Wird die Schubkraft auf einen Wert unterhalb der genannten
Werte eingestellt, variiert die Zykluszeit, was einen Alarm
ausldésen kann.

13.

5. Die tatsadchliche Geschwindigkeit des Produkts
kann durch die Last geédndert werden.
Beachten Sie bei  der Produktauswahl  die
Kataloganweisungen in Bezug auf die Modellauswahl und die
Technischen Daten.

6. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand
zusatzlich zur transportierten Last anwenden.

Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben, da
diese auf dem erfassten Motordrehmoment basiert.

18 ZS\VC

/A Achtung

Schlitten und Gehduse sind aus speziellem
rostfreiem Stahl gefertigt. In Umgebungen, die
Wassertropfen ausgesetzt sind, kann das Produkt
rosten.

Das Gehduse, sowie die Schlitten- und
Plattenmontageflache diirfen nicht verbeult,
zerkratzt oder anderweitig beschadigt werden.
Andernfalls kann es zu einem Verlust der Parallelitdt der
Montageflachen, lockeren Verbindungen der Fuhrung, einem
Anstieg des Widerstands und anderen Problemen kommen.

Die Flache, Uber die sich Schiene und Fiihrung
bewegen, darf nicht verbeult, zerkratzt oder
anderweitig beschéadigt werden.

Andernfalls kénnen Widerstand und Spiel erhéht werden.

Beim Lastanbau keine hohen StoB- oder Momentkréfte
anwenden.

Eine externe Kraft, die das zuldssige Moment Uberschreitet,
kann Teile der Flhrungseinheit lockern, den Gleitwiderstand
erhdhen usw.

Die Ebenheit der Montageflache darf max. 0.02 mm
abweichen.

Ist das Werkstlick oder die Oberflache, an die das Produkt
montiert werden Il nicht eben genug, kann dies ein
Fuhrungsspiel und einen erhéhten Widerstand erzeugen.

. Halten Sie bei der Montage des Produkts die

folgenden Werte fiir das Biegen des Kabels ein.

53 \
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Stellen Sie bei Verwendung der Schubsteuerung
sicher, dass der [Schubbetrieb] eingestellt wird.
Wéhrend der Positionieranwendung und im Positionierbereich
das Werkstlck nicht auf den Schlitten aufprallen lassen.

14. Wird der Antrieb filr den Schubbetrieb eingesetzt, sollte

die Antriebsgeschwindigkeit zwischen der min.
Geschwindigkeit fiir das jeweilige Modell und 20 mm/s
liegen.

Wird er auBerhalb des spezifizierten Bereichs eingesetzt,
kann eine Beschadigung des Antriebs oder eine
Funktionsstérung die Folge sein.
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Serie LES
Elektrischer Kompaktschlitten/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite 1 fiir Sicherheitshinweise und

die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

| Handhabung

|

| Wartung

/A Achtung

15. Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben
mit der passenden Lange. Ziehen Sie diese hochstens

mit dem max. Anzugsdrehmoment fest.

GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen

verursachen, wéahrend sich bei

Werkstiicks herunterfallen kann.

Fehlfunktionen
einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Halteposition verdndern und das

Gehausemontage / Gehduse-Gewindebohrung

max. ¢ (max.
Modell |Schraube | Anzugsdreh- [Einschraub-
moment (N-m)| tiefe mm)
LESH8R | M4 x 0.7 1.5 8
LESH16R| M6 x 1 5.2 12
LESH25R | M8 x 1.25 10 16
Gehausemontage / Durchgangsbohrung
max.
Modell |Schraube | Anzugsdreh- [ ¢ (mm)
moment (N-m)
LESH8R | M3x 0.5 0.63 25.5
LESH16R | M5 x 0.8 3 35.5
LESH25R| M6 x 1 5.2 50.5
Werkstiickmontage von vorne
max. ¢ (max.
Modell |Schraube | Anzugsdreh- | Einschraub-
moment (N-m)| tiefe mm)
LESH8R | M3x 0.5 0.63 5.5
i |[LESH16R| M5 x 0.8 3 8
2 |LESH25R | M6 x 1.0 5.2 10

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0.5 mm kirzer als die max.
Einschraubtiefe sind, um zu verhindern, dass die Schrauben die
Endplatte durchdringen. Zu lange Schrauben kénnten auf die
Endplatte stoBen und Fehlfunktionen verursachen.

Werkstiickmontage von oben

max. ¢ (max.
Eii\\\\‘ini* Modell |Schraube | Anzugsdreh- Ei_ns(chraub-
moment (N-m)| tiefe mm)
T8 LESH8R | M3x0.5 0.63 5
LESH16R | M5 x 0.8 3 6.5
LESH25R | M6 x 1.0 5.2 8

Verwenden Sie Schrauben, die min. 0.5 mm kirzer als die max.
Einschraubtiefe sind, um einen Kontakt der Schrauben mit dem
Flhrungsblock zu vermeiden. Zu lange Schrauben kénnten auf den
Fuhrungsblock stoBen und Fehlfunktionen verursachen.

16. Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb auf eine Position in

einem Abstand von min. 0.5 mm vom Werkstiick ein.

Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstiick eingestellt,
wird der folgende Alarm ausgeldst und der Betrieb kann instabil werden.

a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed")
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer Abweichung
der Werkstuckbreite nicht erreichen.

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

/A Warnung

Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall
Inspektion vor der taglichen Inbetriebnahme

Sichtprifung
O

Riemen(berpriifung

Inspektion alle 6 Monate™ — O
Inspektion alle 250 km* — O
Inspektion alle 5 Millionen Zyklen* — O

= \Wé&hlen Sie jeweils die Einheit aus, die am friihesten anwendbar ist.

Punkte fir die Sichtprifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberprufung auf Besch&digungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, Gerausche

Es wird empfohlen, den Zahnriemen alle 2 Jahre oder nach
der nachsten Antriebs-Bewegungsstrecke auszutauschen.

Die Betriebsbedingungen und die Umgebung kénnen die
Lebensdauer des Riemens verringern.

Uberpriifen Sie den Zahnriemen in regelméBigen Absténden
wie unter "Wartungsintervall" angezeigt und tauschen Sie den
Zahnriemen aus, wenn Sie eine Abnormalitat feststellen.
LESH8RLOIK / 500 km

LESH8ROJ: ohne Wartung

LESH16ROK / 500 km

LESH16ROJ: ohne Wartung

LESH25ROK: ohne Wartung

LESH25ROJ: ohne Wartung

Punkte fir die Riemenprifung

Stoppen Sie den Betrieb sofort und tauschen Sie das Band
aus, wenn einer der folgenden Vorfélle eintritt.

a. Abnutzung des Zahnriemens

% S\NC

Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden
undeutlich.

. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt

Riemendecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.

. Riemen teilweise eingeschnitten

Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkérper, die
von den Zahnen auBerhalb des geschnittenen Teils erfasst
werden, verursachen Beschadigungen.

. Vertikale Linie am Zahnriemen

Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
. Riss auf der Bandriickseite

19
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Schrittmotor-Controller Servomotor-Controller

Serie LECP6 Serie LECA6

@ |/0-Kabel

® Controller

@® Antrieb 2u CN5

Spannungsversorgung fiir
1/0-Signal 24 VDC

Bitte sehen Sie eine SPS und eine Spannungs-
versorgung von 24 VDC fiir die I/0-Signale vor.

Optionen

Antriebskabel ®----

kabel

Spannungsversorgung @ Spannungsversorgungsstecker

@ Umsetzer

@ Kommunikations-

@ Controller-Software
(Kommunikationskabel, USB-Kabel und
Umsetzer sind inbegriffen.)

Software zum
Programmieren
des Controllers

PC

des Controllers 24 VDC

AnschluBkabel und
Spannungsversorgung sind
vom Kunden zu stellen. (Die
Spannungsversorgung muf3
ohne Strombegrenzung
betrieben werden.

(Zubehor) K

® Teaching Box
(mit 3 m Kabel)

Programmieren des Controllers
Uber Teaching Box

O
5
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Schrittmotor-Controller

Serie LECP6

Servomotor-Controller

Serie LECAG6

Bestellschliissel

A\ Achtung LE C N -

Anm. 1) CE-konforme Produkte T

(D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde geprilft,
indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit Antr
dem Controller der Serie LEC kombiniert ontroller Serie LECP6 serie LECA6
wurde. Die EMV-Richtlinie ist von der .
Konfiguration der Systemsteuerung des kompatibler Motor Bestell-Nr. Antrieb
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger el . .
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhéingig. Sehri An_gat_Je ohne Kab_elspezmkatlonen upd Antriebsoptionen
Aus diesem Grund kann die Erfillung der P chrittmotor Beispiel: Geben Sie [LESH8RJ-50] fiir LESH8RJ-50-
EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile R16N1 ein
zertifiziert werden, die unter realen A |Servomotor Anm. 1)
Betriebsbedingungen in  Kundensystemen -————— e Option
integriert sind. Daher muss der Kunde die .
Erfillung der EMV-Richtlinie fur das | Zahl der Schrittdaten ¢ *1/0-Kabellange . - > Schraubenmontage
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen — nm. DIN-Schienenmontage
und Anlagen Gberprifen. (6] 6 | 1 onne fabe! Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht

(@ Fir die Serie LECA6 (Servomotor-Controller) 1.5m T beariff Bitt t t
wurde die Erfillung der EMV-Richtlinie mit der Ausgangsart ¢ 3 3m g‘ eglrl' en. bile getrenn
Installation eines Stdrschutzfilter-Sets gepriift N | NPN 5 5m estellen.
(LEC-NFA). Siehe Seite 28 fiir weitere P | PNP

Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe

LECA-Betrisbsanleitung fiir Informationen zur * Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen

Installation. (-P60O0O) ist es nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen. I~
s )
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~_______cccc-me===7" 7
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes: [LESH'GH] = 50
(@ Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds iibereinstimmt. I:I]:l ‘
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). E
N @ )
Technische Daten
Technische Daten
Modell LECP6 LECAG6
Motor 2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung AC-Servomotor
S aam.1)| SPannung: 24 VDC +10%  Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm- 2)| Spannung: 24 VDC +10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 10 A) Anm. 2)
pannungsversorgung ) . ; :
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]
Eingangssignal 11 Eingénge (Optokoppler)
Ausgangssignal 13 Ausgéange (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase,"Line Receiver Input A/B/Z-Phase", Line Receiver Input
Auflésung 800 p/r Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (jeweils griin/rot)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung
Kabellange (m) I/O-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich (°C) 0 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lagertemperaturbereich (°C) —10 bis 60 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Isolationswiderstand zwischen Gehause (Kihlflache) und SG-Klemme 50 (MQ)
(MQ) (500 VDC)
Gewicht (g) 1?8 Egmraslé?}?ennzﬁmggte;ge)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muss ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fir weitere Informationen.
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECCI611-[7) b) DIN-Schienenmontage (LECCJ6]1D-[1)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage :> i

DIN-Schiene

I~

—

Einbaulage ::>$

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

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

DIN-Schiene L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[ ~ (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. ol B - P R KR R R
Siehe Abmessungen auf Seite 24 fiir Montageabmessungen. ey R e i i i v
[Te)
[t}
. 1.25
L-Abmessungen
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 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 |460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

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

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

23
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECCI6[11-[1)
(81.7) 5
240 35
66 ) far Gehause-
1_l.  Spannungsversorgungs-LED griin montage 31

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet.)

Alarm-LED rot

( (’; (EIN: Alarm ist eingeschaltet.)
©

CNS5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

150

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

141

b) DIN-Schienenmontage (LECCJ6J1D-[1)

4.6

fur Gehause-
montage

Siehe Seite 21 fir Abmessung und

(81.7) (11.5) Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 35
L 31

[

N
<
©
U
::1‘

. (=1
2l )
| -

H [To]

' @

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

(91.7) i

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden, halten Sie

einen Abstand von min. 10 mm ein.

24
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Verdrahtungsbeispiel 1

Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

]Spannungsversorgungsanschluss: CNi1

Stecker fiir LECP6

= Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (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.

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECA6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/7-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 (+), mit der der Controller versorgt wird.
C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Verriegelung entriegelt.
RG+ Regenerative Output 1 AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit
RG- Regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.)

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-l/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

LECO6NOO-0I (NPN)

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

LECO6POO-O (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 fur 1/0-Signal CN5 fur 1/0-Signal
COM+ | A1 {1 COM+ | A1 {4
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 [—o o INO A3 | o~
INT A4 oo INT Ad L oo
IN2 A5 oo IN2 A5 | oo
IN3 A6 o o IN3 A6 | oo
IN4 A7 oo IN4 A7 | oo
IN5 A8 o o IN5 A8 | oo
SETUP | A9 [—o o SETUP | A9 | 5 o |
HOLD | A10 o o HOLD | A10 | o™o
DRIVE | A11 —o o DRIVE | A1 |5 o 4
RESET | A12 —o0 ¢ RESET | A12 |5 o4
SVON | A13 oo SVON | A13 |~
outo | BT —{ -4 outo | B1 [}t
OUT1 B2 {1 OUT1 B2 —{F—+¢
ouT2 B3 — ¢ ouT2 B3 —{F—
ouT3 B4 — ouT3 B4 —{F——
out4 | B5 —{— ouT4 | B5 —F——*
outs | B6 —{1— outs | B6 —}——¢
BUSY B7 —{}— BUSY B7 —{F—2
AREA B8 —{— AREA B8 —{F—+
SETON | B9 —{ SETON | B9 —}—¢
INP B10 —{ INP B1O —{F——¢
SVRE | B11 — }—¢ SVRE |B11 —{F—+
+ESTOP | B12 — —¢ +ESTOP | B12 — F——9¢
«*ALARM | B13 — F— «ALARM | B13 — F—
JR— | JR— |
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten ent_sprechend Bi_t—Nulmmer (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
SETUP Befehl fur die Riickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Schub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm) keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON +*ALARM Anm.) keine Ausgabe bei Alarm

O

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist. (N.C.)

SvVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir 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 flr diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

©: milssen eingestellt werden.
(O miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden.
—: Einstellung nicht erforderlich.

2. Schrittdaten-Einstellung fiir den 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 fur diesen Betrieb werden unten angegeben.

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration ‘

Speed

Pushing Speed

Kr:

Pushing Force

aft

:

In-Position

Trigger LV

INP-Ausgang | EIN

1

AUS EIN

©: miissen eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb) O:miissen den Anforderungen entsprechend eingestellt 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.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
O | Position Zielposition O | 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.
Verzbégerungsparameter: Je hoher der Verzégerungsparameter: 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 Schubverhéltnis wird definiert.
© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu o | Pushina F Der Einstellbereich variiert je nach gewéhltem
Vorschub-Betrieb.) ushing Force elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. fir die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F max. Drehmoment wéahrend des Positionierbetriebs einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
- - - den Wert Ubersteigt. Der Schwellenwert
O | Area 1, Area 2 Bedm_gung,_ die das AREA-Ausgangssignal sollte unterhalb der Vorschubkraft liegen.
(Bereich) einschaltet.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkraften
O | In- Posit INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu
n - Position 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 fir die Verwendung des
elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areal, 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.
26 SMC
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24V
9 oing__| ov
EIN
SVON AUS
Eingang .
SETUP I
EIN
BUSY
us AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP \
*ALARM ‘:‘.‘
*ESTOP 1 \‘
Geschwindigkeit :: "‘ 0 mm/s
Zuriick zur Ausgangsposition E ‘.‘

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter i
i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. i

----------- 1
i Lesen der : i Lesen der :
Position anfahren ;Step-No. i Schubbetrieb ;Step-No. i
7 i
H EIN EIN
IN _I L A 1 |AUS IN _I o oo mmoo e ' AUS
Eingang : Ausgabe der i Eingang i Ausgabe der |
DRIVE iStepNo. b | - DRIVE iStep-No.
; EIN T EIN
out* out i
AUS W AUS
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP 'lll INP 'n'n‘
Geschwindigkeit : i 0 mm/s o —\— it
Positionierbetrieb ',' \ Geschwindigkeit m—— Schubbetrieb T 0 mm/s
{ Wenn sich der Antieb inerhalo ds Bereichs in posior der Parameter | | Ubersteigt die akiuelle Schubkraft den *Schwellenw

i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger i
] befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. | E LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. :
x "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw.
"RESET" sich einschaltet oder "+ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

HOLD Reset i Alarm-Reset!
Eingang HOLD I EIN Eingang | RESET I EIN
J AUS AUS
EIN EIN
Ausgan BUSY ouT
usgang —] AUS A —] ;'-,‘ AUS
usgang !
' i EIN
()
PO T AUS
Geschwindigkeit erzoge- | — 0 mm/s [
i HOLD" wahrend des Betriebs ; e EEE LT \
__________E | Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von OUT- |
- — — - - - 1 Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden. E
# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet, e e
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist. * "ALARM* und "ESTOP* werden als Negativ Logik dargestellt.
Y /-
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor

Antriebskabel flir Schrittmotor
LE-CP-

Kabelldnge (L)

1

1.5m

3m
5m
8 m*
10 m*
15 m*
C 20 m*
* Fertigung auf Bestellung

3
5
8
A
B

LE-CP- é / Kabelldnge: 1.5 m,3 m,5 m

Belegung

Controller-Seite
—-

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor

LE-CP-

Kabelldnge (L)
1.5m
3m
5m
8 m*
10 m*
15 m*
20 m*
= Fertigung auf Bestellung

-B

O @[> o uv|w|=

mit Bremse und Sensor e

Belegung

148

) ) Stecker C (14.2)
Antriebsseite g :‘f Belegung
ST - JHL
N i \ ¢ 1
zr __.\ © A6 B6
Stecker A Z o]
(30.7) L 11) (14.7)
8B =
LE-CP- A¢ / Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
. Controller-Seit
(+ Fertigung auf Bestellung) ontoferoere L
Stecker C (14.2)
Antriebsseite e [ Belegung
-— Q =
= Al B1
'\.I 1 I -
= ﬁ -
— T === —~ A6 B6
SteckerA g - (14.7)
@30.7) |—— °© L Stecker D (1)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
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
Bel
__Abschirmung _ _ RNz Steoker b
Vce B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss) A-4 l:l T XHXXKX ,’/ + schwarz 13
A B-5 T + T + rot 7
A A-5 . ,u‘ XXXX : .‘ schwarz 6
B B-6 + 1 orange 9
B A-6 ! J‘/ >OOO< ! N /‘/ schwarz 8
”””””””””””” - — 3
1
LE-CP- g/ Kabelldnge: 1.5 m, 3 m, 5 m
Antriebsseite Controller-Seite
SteckerA  Q Stecker C (14.2 Belegung
1.6 2 < 1 —~ Al mB1
5-= S | I [ o e T el
[=16@135 = L__ A6t_)-B6
N Al B1
> ] P [ =
stl = 2 A3 B3
w0
(30.7) Stecker B r L (11) (14.7)

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

Controller-Seite
—-

Belegung
2

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.
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Antriebsseite o 2
2| 0o
Stecker A NE Stecker C (122 Belegung
SR === i
= RN R NN B I 5. B Aet ) B6
«; EEES Al B1
= J |
sif{ ] — 1 — NS
Stecker B '8 s
(30.7) —— © L (14.7)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker G
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun,
__Abschirmung _ _ IFiEs Steclger 8
Vce B-4 T T braun 12
Masse-Anschluss) A-4 l:l | >OOO< ;/ v schwarz 13
A B-5 T + T + rot 7
A A-5 : ,u‘ XHXKX : ;‘ schwarz 6
B B-6 — i orange 9
B A-6 - v XXX N 7 schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
. Belegung
Schaltkreis Stecker B
Verriegelung (+) B-1 rot 4
Verriegelung (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Sensor (=) Anm.) A-3 >OOO< blau 2

SvVC

O




Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Antriebskabel fiir Servomotor

LE _— CA _— LE-CA-[ Controller-Seite
__Antriebsseite Stecker C 14.2) o Beleaun
Kabelld L Belegung — = e
abelldnge (L) ] 5 @] _(23.7)_ SteckerA o) (16.6)
1 1.5m 3 4 e :g, 391
3 | 3m - I
5 5m (13.5) < = | ¢ \ 115
o S | Tt _ it
A 10 m* g AB
B 15 m* 307) 8 L 3 (14.7)
C 20 m* (10) -
. Stecker B Stecker D
* Fertigung auf —
Bestellung
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
. Belegung ) Belegung
Sehelicel Stecker B ___Abschirmung __ _ Tl Stecker D
Vee B-1__ | i A t braun 12
Masse-Anschluss A-1 ':/ ‘. OOC :/ ‘. t _schwarz 13
— 1 | 1 Y
A 52 IERD.C.C.C GRS rof z
A A-2 1 7 ‘ 7 ‘ t _schwarz 6
B B3 T OO e 2
B A3 { T , T , t _ schwarz 8
— 1 \ \ !
VA B-4 ] ] gelb 11
Z A-4 W ; schwarz 10
7777777777777777777777 -4 — 3
Anschluss der Abschirmung
Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor
LE-CA- —B LE-CA-U-B
T Antriebsseite
-— Controller-Seite
Kabellange (L) (807) . stecker At - B?:eeg;;g
= : ecker o) -
1 15m sl | @7 | S eiene @l S SteckerC_ (14.2) 9
3 3m r—» tecker <l 8 -
7\\ [
5 5m = ::::j/ | rd \
8 | 8m* a) [m | [t ]
A 10 m* .
o
B [15m* o} | | ) |
C 20 m* = ~
o)
* Fertigung auf Bestellung (30.7) Sl L (14.7)
Stecker B Stecker D
mit Verriegelung und Sensor - -
. elegung elegung
el Stecker A1 D Stecker C
U 1 rot 1
Vv 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
f Belegung ) Belegung
Schaltkreis | gycker A2 ___Abschirmung ___ Farbe Stecker D
Vce B-1 1 i i ] braun 12
Masse-Anschluss A-1 M schwarz 13
— 1 | 1 Y
A B-2 I| ' I| ' rot 7
é A-2 ':T—\v—’, ‘ : : : :: ‘ ¢t _schwarz 6
2 B T OO e :
B A-3 ? T T T T t schwarz 8
= 1 \ \ [
VA B-4 ] ] gelb 11
Z A-4 W »; schwarz 10
7777777777777777777777 - — 3
Schaltkreis ggi?::g Anschluss des Abschirmmaterials
Jerrieqe und (+) e D€ 'O G - :
Verriegelung (-) A-1 ? t _schwarz 5
e ) T SO0 :
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY. | Sensor (=) Amm) A-3 1 t__schwarz 2
29
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor
1/0-Kabel
LEC — CN5 — Controller-Seite SPS-Seite
Belegung
= A B1 A1
" — S .
Kabellédnge (L) 5 3 Ads
1 1.5m 8 B1
3 3m L :
5 5m (14.4) L B13  B13 A13
Belegung Farbe  [Markierung Markierungs- Belegung Farbe  [Markierung Markierungs-
farbe farbe
I A1l hellbraun | ® schwarz B1 gelb L rot
* Leit Be: AWG28
eflergrore A2 hellbraun | | rot B2 hellgrin | m m schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m = rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgrin | ® schwarz B5 grau UL rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 aEm schwarz
A7 grau u schwarz B7 weifl3 L rot
A8 grau u rot B8 hellboraun | @ B B | schwarz
A9 weifl3 u schwarz B9 hellbraun | m m = rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B | schwarz
A1 helloraun | ® B schwarz B11 gelb UL rot
A12 hellbraun | m = rot B12 hellgrin | m m ® | schwarz
A13 gelb am schwarz B13 hellgrin | mm®E rot
— Abschirmung

Storschutzfilter-Set fiir Servomotor

LEC—NFA

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

(33.5)
(12.5)

R
: | )

(42.2) (28.8)

* Siehe Betriebsanleitung der Serie LECA® fir Informationen zur Installation.
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Serie LEC

Controller-Software / LEC-W1

Bestellschliissel

LEC-W1

(D Controller-Software

(2 Kommunikationskabel
@ USB Kabel

Controller-Einstellsoftware
(Japanisch und Englisch sind erhaltlich.)

Inhalt

F——\ (D Controller-Software (CD-ROM)

PC (2 Kommunikationskabel
(Kabel zwischen Controller und Umsetzer)

(3 Umsetzer

@ USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Systemvoraussetzungen Hardware

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows XP* und mit USB1.1- oder USB2.0-Anschliissen.

* Windows® und Windows XP® sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation.

Beispiele der Softwareoberflache

Beispiel der Oberflache im "Easy Mode" Beispiel von Oberflachen im "Normal Mode"

FilelE}  Edit Comm  Setting
L |
ol - RTH ORIG Stop
Step Ho. Position Spnd Farce
Me D nEn mm memis A0 L] et Fos |
o [ e [ (N Teot DRV
Stop Data
Ho. Hove W deen Pesilion Pushinsf Pushinsle vos
LLTES L1 I I [
U Abswlule 1o .09 ] ] 1.00
1/ &bzalute 100 in.08 [ ] [ ] 1.00
€ Absolule 100 20.00 L] 1.00
3 Absnlule 00 an.oa L] [ ] 1.00
4 Absolute 00 40.08 L] L] 1.00
B Abanlute ann Rn.08 [] [ ] 1.00
G Abzolute J00 G0.00 ] L] 1.00
T Abanlule 400 .08 [ ] [ ] 1.00
B Abzalute 400 00,08 ] ]
8| Abanlule &nn an.ne [ ] [ ]
Move Speed 20 [mmsec] Mave dutace
1T jn&n =)
Resdy

Einfacher Betrieb und Bedienung

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

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

@® Kann fur JOG und gleichméaBiges Verfahren
verwendet werden.

I3 ACTGantralier — [Step Datal 01 -

FielF) Vem(y) Acton(d) Windowld) Helelh)

g™ 2° 2 el i i i N

Ties Walun -
Controlier 10 1

Tvee No. LR L .

10 patern 1] Download E:‘:: e P sET-m
ACE/DEE pathern Trapezeld-not ion (s o
S-motion rate ] Isheng " Busy ]
Stroka(+) 200,00 TSI TY) S s = - -
Strokei-) ~200.00 : : - AR
oy o Targel Posn 480
s e Somiced Al — E
Baf In position 1.00
ORIG of faet 0.00 Wt |
Max force ]
Pars protect 1z Conmanetapula Lo e : L
Enable SF Disable o DRIVE w0 IE
Unit pawe - Have 4 =
Iz svom | wre | osme |
cooy | et | paste | crer | | cot pos | N3 wrs | e
[Wo.| Wowe W | Semed | Positisn | Accel | Dbcel |Fushiner |Triggerl N4 wra | s
| i . anfe’t | wmfe'} 1 T
| 0] absolule 100 b.00 2000 000 L] INS T § |
1 ahsalute 100 10.00 2000 000 L]
2 thsslute W .00 2000 2000 " SETP (]
| 3 Absolute 20 0.60 2000 2000 [
| 4 assatute w0 40.00 2600 2000 ! Lo, wwn |
| 5 abzoluls 00 50,00 800 Hood L]
: B &bsoluls &00 E0.00 000 2000 L] ——
7 avaoiute 400 To.eo 000 000 L} 1 w LLL 0.0 oo 1.90
| 8| mssclute a0 w.00 2000 2000 [ " ] 100 0.00 0.00 100
| 8lassorute 500 S0.00 2000 2000 [ " 20 100 0.00 0.60 100
| 10]asestute 500 100,00 2000 2000 ' 0 2 100 0,00 0.60 1] £
Fesdy |
Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und dem Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, Zuriick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kdénnen durchgefiihrt werden.

O
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Serie LEC

Teaching Box / LEC-T1

Freigabetaste

(Option) \ [
{

Bestellschliissel

C€

LEC-T1-3

Teaching Box l

lFreigabetaste
— | ohne

Kabellédnge S | mit Freigabetaste
« Verriegelungsschalter fur
JOG Testfunktion
Anzeige ¢
Japanisch * Stopptaste

S Technische Daten

Englisch

| G |mit Stopptaste ausgestattet|

Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
° Stopptaste Kabelldange 3m

Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 50 (keine Kondensation)
* Freigabetaste Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85

Gewicht (g) 350 (auBer Kabel)

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

entsprechenden Antrieb gepruft.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Menlipunkte
Step Data * Einstellen der Schrittdaten menu Bata
- Data Step No.
JOG * JOG-Betrieb - Monitor Einstellung von zwei unten dargesteliten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Test « 1-Schritt-Betrieb Test
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Monitor
* Anzeige der Achse und TB-Setting || Anzeige Step No.
Schrittdaten-Nummer Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
Monitor « Anzeige von zwei ausgewahlten (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Parametern aus Position,
Geschwindigkeit, Kraft. JOG
—1 Zuriick zur Ausgangsposition
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms JOG-Betrieb gangsp
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden Test
* Einstellung einfacher / normaler Modus 1-Schritt-Betrieb
TB-Setting * Einstellung der Schrittdaten und
Parameterwahl fur ‘ Alarm
Uberwachungsfunktion —1 Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
Wiederverbinden
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
32
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Normal Mode

Teaching Box Serie LEC

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu Step Data
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Daten Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung Alarm Beschleunigung
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung
¢ Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV
nehmen) Schubgeschwindigkeit
 Obligatorischer Ausgang Positionierkraft
(obligatorische Signalausgabe, Areat, 2
obligatorische Klemmeausgabe) In-Position
. Antnebsube_zrwacr_)ung Parameter Grundeinstellung
* Ausgangssignal-Uberwachung L Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monitor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit,
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Kraft, Step-No,
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzte Step no.
- Ausgangklemme
* Daten speichem i —— Monitor-Ausgangssignal
Schrittdaten und Parameter des Eingangklemme gangssg |
Controllers, der fiir die ' Test —— Monitor-Eingangssignal |
Kommunikation verwendet wird, JOG/Verfah
speichern (vier Dateien kénnen I e ke aOrSInG —— Monitor-Ausgangsklemmen|
gespeichert werden, wobei ein Tu Lt'g tz'ub S
File Schrittdaten- und Parametersatz OEI'S te r'neh  AuSGn _{ Monitor Eingangsklemmen |
als eine Datei gespeichert wird). Igatorischer Ausgang
 Laden in Controller Alarm Aktive ALM
Ladt d!e in der Teachling Box =1 Aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gespeicherten Daten in den .
L Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Controller, der fur die
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log record
* Gespeicherte Daten I6schen = Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
* Anzeigeneinstellung Laden in Controller
Easy Mode / Normal Mode Datei lI6schen
* 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
R : « wied bind Anzahl max. Antriebe
econnec wiederverbinden Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
4 102 /@
/_Ogi, Pos.|  Beschreibung Funktion
@\ Lo 1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
I I- 2 | Ring Schlisselring zum Befestigen der Teaching Box
S 3 | Stopptast Durch Driicken der Task wird der Betrieb gestoppt.
@@ @\E opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
v
@ 2 4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

®/
®
Q@
[

CZEE
e=EE

22.5

Freigabetaste
(Option)

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
wie Datenénderung, werden nicht abgedeckt.

6 | Tastschalter

Tasten fur Eingabe

7 | Kabel

Lénge: 3 Meter

8 | Stecker

Stecker zum AnschluB3 an die LEC.

SvVC
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Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

Handhabung

AWarnung

1. Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung

anliegt.

Andernfalls kann es zu Funktionsstérungen und Beschadigungen
kommen. Ist die Spannung niedriger als die spezifizierte
Spannung, wird die Last mdglicherweise aufgrund eines internen
Spannungsabfalls des Controllers nicht bewegt. Bitte Gberpriifen
Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen Betriebs-

bereichsgrenzen betreiben.

Andernfalls  kénnen Brand, Funktionsstérungen oder
Beschadigungen des Antriebs die Folge sein. Bitte Uberprifen Sie
vor der Verwendung die Technischen Daten.

3. Installieren Sie auBerhalb des Gehauses einen Notausschaltkreis.

Bitte installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehauses,
damit der Anlagenbetrieb unverziglich unterbrochen und die
Stromversorgung abgeschaltet werden kann.

4. Um durch einen Ausfall verursachte Schaden und Fehlfunktionen

des Controllers und der Peripheriegerate zu vermeiden, ist es
sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup)
vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage, ein
ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung

o.4. des Controllers die Gefahr von Personenschéden
befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr fiir das Produkt
und das System abzuschalten.

|

Handhabung

AWarnung

. Das Innere des Controllers und der Peripheriegerate
nicht beriihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden am Controller fiihren.

2. Das Produkt nicht mit nassen Hadnden in Betrieb

nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Beschéadigte Produkte oder Produkte, die nicht liber

alle Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

4.Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte

Kombination von elektrischem Antrieb und Controller.
Andernfalls kdnnen Antrieb oder Controller beschadigt werden.

5. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst

zu werden, wahrend sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

6. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn der Bereich, in dem sich das
Werkstiick bewegt, fiir sicher erklart wurde.
Die Bewegung des Werkstiicks kann einen Unfall verursachen.

7. Das Produkt im eingeschalteten Zustand und uber

einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

8. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-,

34

Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten zundchst
mindestens 5 Minuten nach Abschalten der
Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.

Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

10.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

AWarnung

9. Statische Elektrizitat kann Fehlfunktionen verursachen

oder den Controller beschadigen. Den Controller im
ausgeschlossenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten ber(hren,
treffen Sie ausreichende MaBBnahmen zur Minderung statischer Elektrizitat.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die
Luft Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthélt.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu Fehlfunktionen kommen.

11. Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu

Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen,
explosiven oder dtzenden Gasen einsetzen.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fihren.

Strahlungswérme, die von starken Warmequellen wie Ofen, direkter
Sonneneinstrahlung usw. ausgeht, darf nicht auf das Produkt einwirken.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der
Peripheriegerate verursachen.

Setzen Sie das Produkt keinen Warmeschwankungen aus.
Dies kann einen Produktausfall des Controllers oder der
Peripheriegerate verursachen.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, an
denen Spannungsspitzen erzeugt werden.

Wenn sich Geréte, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B.
elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren usw.)
in der Nahe des Produktes befinden, kann dessen interner Schaltkreis
beschadigt oder zerstdrt werden. Vermeiden Sie Spannungsspitzen und
achten Sie auf ordnungsgemaBe Verdrahtung.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und
StoBeinwirkungen installieren.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu
Fehlfunktionen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.

ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststédndig unterdriickt.

Installation \

A Warnung

. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerite

auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der Nahe von
entziindlichem Material kann ein Brand entstehen.

. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es

Vibrations- und StoBkréften ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu
Fehlfunktionen kommen.

. Den Controller und die Peripheriegerate nicht mit einem groBen

elektromagnetischen Schutz oder sicherungslosen Schalter,
der Vibrationen erzeugt, auf derselben Schalttafel montieren.
Montieren Sie diese auf verschiedenen Schalttafeln oder
bringen Sie den Controller und die Peripheriegeréte nicht in
die Nahe einer derartigen Vibrationsquelle.

. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerite

auf einer ebenen Flache.
Eine verzogene oder unebene Montageflaiche kann eine
UbermaBige Krafteinwirkung auf das Gehause usw. verursachen
und somit Probleme auslésen.
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Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise.

|

Spannungsversorgung

Wartung

AAchtung

. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung, die keine

Spannungsspltzen erzeugt.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende
Vorkehrungen vor.

. Die Spannungsversorgung fiir Controller und 1/0-

Signal sollte getrennt und nicht
einschaltstrombegrenzt sein.

Wird die Spannungsversorgung mit begrenzten Einschaltstrom
verwendet. verwendet, kann es wéhrend der Beschleunigung

des Antriebs zu einem Spannungsabfall kommen.

AWarnung

. Fihren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen
fuhren.

. Flihren Sie nach Beendigung der Instandhaltungs-

arbeiten einen geeigneten Funktionstest durch.

Nehmen Sie im Falle eines fehlerhaften Betriebs der Anlage
oder der Maschinen eine Notausschaltung des Systems vor.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung

kommen und die Sicherheit kann nicht mehr gewahrleistet
werden. Fihren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die
Sicherheit der Anlage zu gewéhrleisten.

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht demontieren,
modifizieren oder reparieren.

4. Das Innere des Controllers fern von leitfahigen oder
entziindlichen Stoffen halten.
Es kénnen Brande verursacht werden.

5. Den Isolationswiderstand und die Prifspannung an
diesem Produkt nicht prifen.

6. Lassen Sie ausreichend Freiraum fiir Instandhaltungs-
arbeiten.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fir
Wartungsarbeiten vorhanden ist.

3. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor
Spannungsspitzen. Fiihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des
Controllers und der Peripheriegerate aus.

] Erdung

A Warnung

1. Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu
verhindern.

2. Eine spezielle Erdung sollte verwendet werden.
Die Erdung sollte der Klasse D entsprechen. (Erdungswiderstand
von max. 100 Q)

3.Die Erdung sollte nahe beim Controller und den
Peripherie- gerédten erfolgen, um die Erdungsdistanz !
gering zu halten. !
4. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung
Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden. !
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Elektrische Greifer

2-Finger-Greifer-----------------------------o oo
Serie LEHZ Serie LEHF
® kompakt bei geringem Gewicht, o fiir Langhubbetrieb, fir
zahlreiche Haltekrafte das Halten verschiedener CAT.ES100-77
. Bau- H Ub{ . Haltekraft [N] WerkStUCkaten " H Ub{ . Haltekraft
gréBe be{fj?'g Standard | kompakt ) e S beEdmsneullhg IN]
10 4 bis 14 2 bis 6 10 16 (32) 3 bis 7
16 R N T 20 2448 | 11bis28
\ 20 10 | e bisao | 11 bis 28 ~ 32 32(64) | 48bis 120
wr = o H 5 14 \ ~— 40 40(80) | 72bis 180
_4‘§ “Q 32 22 [52bis130] — 3 ( ): Langhub
40 30 |s4bis210| — -

3-Finger-Greifer ------------------------ooo o

Serie LEHS

e zum Halten runder Werkstucke

Hub/ Haltekraft [N]
Durchmesser
[mm] Standard | kompakt
4 2.2 bis 5.5(1.4 bis 3.5
6 9bis22 | 7 bis17
8 36 bis 90 —

12 52 bis 130 —

Elektrischer Zylinder
Serie LEY
e Hub: max. 500 mm (LEY32)

e Montagemaglichkeiten

* Direktmontage: 3 Positionen
* Montage mit Befestigungselement: 3 Ausfiihrungen

e Signalgeber kénnen montiert werden
e Positionieren mit bis zu 64 Positionen

¢ Positionierung- und Vorschubkraft o] Vorschubkeaft Nl | mon
kdnnen ausgewihlt werden ST ol | GRS | S e
Es ist mdglich, den Antrieb zu 10 a8 30 500
ha]_ten, ein Werksttlick zu 16 5 74 58 250 50 bis 300
driicken usw. o5 oy oy 125
12 122 35 500
25 6 238 72 250 50 bis 400
452 130 125
16 189 500
32 8 370 —_ 250 50 bis 500
707 125
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S e r i e L E - E ., Elektrischer Antrieb "

Elektrische Antrieb mit Kugelumlauffihrung

e einfache Gehdusemontage / verkiirzte Installationsdauer
Das Gehause kann ohne Entfernen von Abdeckungen usw. montiert werden.

e kompakt

Hbhe und Breite: reduziert um ca. 50% im Vergleich zum LJ1H10

CAT.ES100-87A

Geschwin-| Positionier-

Nutzlast| Hub digkeit | genauigkeit

BaugréBe (ka) ) i o
16 10 bis 400 500
Serie LEFB LEFS 25 20 bis 600 500 +0.02
_ 32 45 bis 800 500
b 16 1 bis 1000 | bis 2000
LEFB 25 5 bis 2000 | bis 2000 0.1
32 14 bis 2000 | bis 1500

= Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders

Serie LEFS mit entsprechender Schubkraft (fir Kugelumlaufspindel).

Kugelumlaufspindelantrieb --------------- Riemenantrieb ---------------------------o
Serie LEFS Serie LEFB
e max. Nutzlast: 45 kg e max. Hub: 2000 mm

e Positioniergenauigkeit: £0.02 mm e Transportgeschwindigkeit: 2000 mm/s

O
z
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/A Sicherheitshinweise

/A Achtung:
/A Warnung:
A\ Gefahr :

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.

e |

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.

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko,
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

R e e L Ty |

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Pneumatik.

SO 4413: Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Hydraulik.

EC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen.
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)

SO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen.

usw.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur

A\ Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat des Produkts 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 Erfillung der spezifischen Anforderungen uberpruft wird. Die
Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlicksichtigen.

von entsprechend
geschultem Personal betrieben werden.

Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung geféhrlich
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, dirfen 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 gewahrleistet ist.

. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpriift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

2. Soll das Produkt entfernt werden, tberprifen 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.

3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen

-

zu verhindern.

O

SMC Corporation (Europe)

Austria & +432262622800  www.sme.at office@smc.at

Belgium @ +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria & +359 29744492 Www.sme.bg office@smce.bg

Croatia @+385 13776674 www.sme.hr office@sme.hr

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

Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com
Estonia @+372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland @+358207513513  www.sm.fi smcfi@smc.fi

France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr contact@smc-france.fr
Germany @+49(0)61034020  www.smc-pneumatik.de  info@sme-pneumatik.de
Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @+36 23511390 Www.sme.hu office@sme.hu

Ireland @+353(0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smepneumatics.ie
Italy +39 (0)292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @+371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

AWarnung

. 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 Produkts im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

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

3. Anwendungen, bei denen die Mdéglichkeit 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
regelmasige Funktionsprifung erfordern.

( N

N J
Lithuania @ +370 52308118 www.smlt.ft info@smclt.it
Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 Www.smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland = +48 222119600 www.sme.pl office@smc.pl
Portugal @ +351 226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania @ +40 213205111 Www.smcromania.ro smcromania @smcromania.ro
Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia & +421 413213212 www.smc.sk office @sme.sk
Slovenia @& +386 73885412 WWW.SMC.Si office@smc.si
Spain & +34 945184100 www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46(0)86031200  www.smc.nu post@smcpneumatics.se
Switzerland = +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Turkey T +90 (0)2124440762  www.entek.com.ir smc@entek.com.tr
UK T +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk — sales@smepneumatics.co.uk
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