Elektrischer Zylinder

Einfache Einstellung

Positionen mit nur 2 Parametern einstellen: |
Position und Geschwindigkeit

Daten Achse 1
Schritt-Nr. 0

Posn 50.00 mm
Geschwindigkeit 500 mm/s

Teaching-Box-Maske

@ Hub: max. 500 mm (Levaz) c €

® Montagemaglichkeiten

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

@® Signalgeber konnen montiert werden

® Positionieren mit bis zu:
64 Positionen

@® Positionierung und
Schubkraft konnen
ausgewahlt werden. -
Es ist mdglich, den
Antrieb zu halten, um 4f3

ein Werkstlck zu 3 % 3
driicken usw. > @
%‘%\.

~

Variantenuibersicht

Spindel- Vorschubkraft [N] max. T
BaugroBe* |Steigung| Schritt- | Servo- | Geschwin- [m‘:n]
[mm] motor | motor |digkeit [mm/s]

10 38 30 500

16 5 74 58 250 50 bis 300
2.5 141 111 125
12 122 35 500

25 6 238 72 250 50 bis 400
3 452 130 125
16 189 500

32 8 370 — 250 50 bis 500
4 707 125

= Die GroBe entspricht dem Kolbendurchmesser eines Druckluftzylinders
mit entsprechender Schubkraft.

Serie LEY Z SNC

CAT.EUS100-83A-DE



Serie LEY /BaugréBe: 16, 25, 32

Steuerung der Positionierung in Zwischenstellung
und des Vorschubs moglich. e
Hochpraziser Betrieb mit abdeckung st
Kugelumlaufspindel.

Motorbremse (Option)

Bei Spannungsausfall wird der
Zylinder auf Position gehalten.

Motor-Einbaulage
kann gewahlt werden

Fir manuellen
Kolbenstangenbetrieb

Abstreifer

Verhindert das
Eindringen von
Fremdkérpern.

€ T

7 rechte Seite parallel linke Seite parallele
Ausfiihrung Ausfiihrung

L - 2 Arten von Motoren Das Standardprodukt ist die Ausfihrung fiir Montage von oben.
; stehen zur Auswahl
Signalgebernut

o Schrittmotor Schrittmotor

Zur Uberpriifung des End- und Zwischen- Ideal fir den Transport schwerer
stellungssignals, ftir D-M9U und D-MOTIW Lasten bei geringer Geschwindigkeit
(2-farbige Anzeige) — — und fiir den Schubbetrieb geeignet
+ Die Signalgeber e Servomotor
mussen getrennt Hohe Geschwindigkeit bei

bestellt werden. " i
Naherb Angaben gerduscharmen Betrieb

finden Sie auf den
Seiten 13 bis 14

Nutzlast

Geschwindigkeit

Variantenubersicht
® Elektrischer Zylinder

Spindel- Schubkraft [N] Nutzlast [kg] vertikal max.
Modell Geschwindig- Details
keit [mm/s]

10 38 30 2 2 500

LEY16C1A 5 74 58 4 4 250 50 bis 300
25 141 111 8 8 125
12 122 35 8 3 500

LEY2501A 6 238 72 16 6 250 50 bis 400 S.4

3 452 130 30 12 125
16 189 11 500

LEY32CJA 8 370 22 250 50 bis 500
4 707 43 125

® Controller

verwendbarer | Versorgungs- Parallel-/O Positioniermuster- | Positionen
Motor spannung Eingang Ausgang Punkte Details
LECP Schrittmotor inaa 5
24 VDC +10% 11 Eingange 13 Ausgange N
(Optokoppler) (Optokoppler) 64 Positionen S.17
LECA Servomotor
Ubersicht 1 % SNC



Montagemoglichkeiten
o Direktmontage.... ................................. g ‘

&
<

Motorseite Gehauseunterseite*

. Montage mit Befestigungselement ...............................................................................................
FuBbefestigung Flansch vorne
A P

Befestigungen am Kolbenstangenende

Gelenkkopf

einfaches
Verbindungsstuck

Gabelgelenk

Einpress-
vorgange

ZSNC Ubersicht 2



Einfache Einstellung fur den sofortigen Einsatz
Verkurzte, schnelle Inbetriebnahme

M Die Daten des Antriebes sind bereits im Controller hinterlegt. | weer niomatoren 2 Gotole fnden Se as. 7. |

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

(o L
Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide kénnen separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes :
(D Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds (ibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

)
LEY16B-100-R36N3
AX. 6N LEY16B-100
SMClapan | [MX] [ ﬂ] el
@ @ @ )
Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Leichter Betrieb und einfache Steuerung

Controller g ¢

Bei Verwendung einer Teaching Box @ g ot
Die einfache Maske ohne Scrollen ist
leicht anzuwahlen und zu bedienen.
Waéhlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wahlen Sie eine Funktion.
Stellen Sie die Schrittdaten ein und

Beispiel fiir das Uberpriifen mittels Monitor

1. Maske
TAK
TEST

Uberprifen Sie mit dem Monitor. ) ’r’T‘E]NI 2. Maske 2. Maske
Daten Achse 1 Achse 1
Schritt-Nr. .-~ 0~ ™. Schritt-Nr. 1
(- Posn  423.45 mm 5 Posn 12.34 mm
.-I Geschwindigkeit 100 mm/s | Geschwindigkeit 10 mm/s
Bag e —— L
|!§;.; e Der Status kann
..v-‘ v Uberprift werden.
o 2 Kann nach der Eingabe der Werte durch
= e Driicken der "SET"-Taste gespeichert werden.
et [
Teaching-Box-Maske | Daten __ Achse 1 Daten _ Achse 1
Die Daten kénnen anhand der Schritt-Nr. o . 1 Schritt-Nr. o
Position und der Geschwindigkeit { Posn 50.00 mm | i {Posn 80.00 mm |
eingestellt werden. (Sonstige : IR i ’ i IR i
Bedingungen sind bereits eingestellt.) .\_Q_e_s_qt_\\_/\[l_n_ql_glggl_t__5_99__@1@(;;__, .Q_e_s_c_hywp@g_@_;:’_(_)_(_)__r_r_l__rr]{g,__,-
Bei Verwendung der e i
Controller-Software = . o g roems| sw | sseon
Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb und Step Ho sty St e T F---{_Handbetrieb
) . . No, 0 050 mm 0 mm/s 30 % 1 e
Verfahren mit festen Werten kdnnen Gber . )
eine Maske eingestellt und betétigt werden. [ auaew [svel] [ eusv el [SEToNy | ~ | restorv [---{ Test starten )
— T MRS 5 51 !
[ Tenr i 0/Absolute mm/swu' 5.00 : 0 [
[B03a ] 200w @ 7502 i 1labsolute 100 10.00 0 0
0= g e
I — i B isoluts 0 1) ! I ----{Schrlttdaten-Elnstellung)
1 B|Absolute 200 80.00 0 ]
% | 7lébsoluts 400 70.00 0 0
e ) 1 8 Absalute 400 80.00 0 1]
L s colite | L ] S — v —
Move Speedt 20 [mm/sec] Thove distance. N Move ! 1
! o . N . [lL___( Verfahren mit
2 = ....._J......J: festen Werten
Peady -100.00 ~~ 300,00

Ubersicht 3 %SNC



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

Detaileinstellung der Schrittdaten
Darstellung von Signalen und Statusanzeige

Einstellung der Parameter

Handbetrieb und Verfahren mit festen Werten, Zuriick zum Ausgangspunkt,

Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung einer Teaching Box [Ment Achse 1
...................

Im T_est_bet_neb Kann der Antrieb Parameter Men Achse 1

kontinuierlich mit max. 5 :

. - Test Schritt-Nr. A

Schrittdaten betrieben werden. 0 Meni Achse 1

Die Schrittdaten kénnen auf Hauptmeni-Maske Betriebsart " w| Schritt-Nr. 1

mehrere Controller kopiert werden, Position 123.45 mm

indem sie in der Teaching Box Schrittdaten- Stopp ' Ausgangsibenvachung Achse 1

gespeichert werden. Einstelimaske BUSY[ ] N
Teaching-Box-Maske Test-Maske SVRE[@]
.................................................. SETON

Alle Funktionen (Schrittdaten, L] M

Test, Uberwachen usw.) kdnnen Uberwachungsmaske

aus dem Hauptmenu gewéhlt

werden.

Bei Verwendung der
Controller-Software

§chrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen Fenstern

angezeigt.

Schrittdaten — =
e L8 LN}
DTN P ™ my 1
Parameter we s wre
A =
-4 .
- LN}
=W L
- -,
Uberwachung Teaching
H TB: Teaching Box
E | nSteI I parameter PC: Controllgr-Software
. Easy Mode |Normal Mode
Funktion ‘ Inhalt B PC B, PC
Speed Kann in Einheiten von 1 mm/s eingestellt werden. O O O
Position Kann in Einheiten von 0.01 mm 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%. (Siehe technische Daten auf Seite 5.) O O O
Schrittdaten | _Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wahrend des Vorschubbetriebs (Siehe technische Daten auf Seite 5.)] X O O
Pushing speed Einstellung auf Vorschubgeschwindigkeit méglich; min. Geschwindigkeit 20 mm/s (Siehe technische Daten auf Seite 5.) X O O
Positioning force Die Stellkraft muss auf 100% eingestellt werden. X O O
In position Wahrend des Positioniervorgangs: Breite zur Zielposition; Muss auf min. 0.5 eingestellt werden. % O O
Wahrend des Vorschubvorgangs: entsprechend des Bewegungsgrades wéhrend des Vorschubvorgangs
Stroke (+) Hubbegrenzung + (Einheit: 0.01 mm) X X O
Stroke (-) Hubbegrenzung — (Einheit: 0.01 mm) X X O
UG ORIG speed Einstellung der Geschwindigkeit der Riickkehr zur Ausgangsposition méglich. X X O
ORIG ACC Einstellung der Beschleunigung der Rickkehr zur Ausgangsposition moglich. X X O
JOG Wihrend 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
S Return to ORIG Ruickkehr zur Ausgangsposition kann getestet werden. O O O
Test drive Der Betrieb der spezifizierten Schrittdaten kann getestet werden. O O o O .
(kontinuierlicher Betrieb)
Compulsory output EIN/AUS der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X O
Uberwachen DRV mon Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit, aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten-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  LActive 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 geléscht werden. X X O
Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch méglich. O2] O O2.3

«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 Zylinder

/ \

Y

s 4 sps
gy

Spannungsversorgung
fur 1/0-Signal
24 VvDC

t @ Controller” R

Antriebskabel” BEZES ©--
Antriebskabel Bestell-Nr.

Schrittmotor / Ohne Bremse | LE-CP-O

Schrittmotor / Mit Bremse LE-CP-0O-B

Servomotor / Ohne Bremse | LE-CA-O

Servomotor / Mit Bremse LE-CA-O-B -

Spannungsversorgung des Controllers “/ @ Spannungsversorgungsstecker

Verwendbare DrahtgréBBe
AWG20 (0.5 mm?)

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

Bestell-Nr.: LEC-W1

zu CN1

Die mit = markierten Bauteile sind je nach
Modellauswahl inbegriffen.

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

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

Ubersicht 5
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--------- ® 1/0-Kabel* B
Bestell-Nr.: LEC-CN5-0

Umsetzer

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




Serie LEY

Modellauswahl 1

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

}m Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Uberpriifen Sie die Nutzlast zur
Geschwindigkeit (vertikaler Transport).

Auswahlbeispiel

-

Betriebs-
bedingungen

* Hub: 200 [mm]

L

* Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?]

* Einbaulage: vertikaler Aufwarts-Abwartstransport r

* Werkstlickgewicht: 4 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s] @

m Uberpriifen von Nutzlast zur Geschwindigkeit (Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm)
Waéhlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit
das geeignete Modell aus dem Geschwindigkeits—Vertikalnutzlast-Diagramm aus.
Das Modell LEY16B wird, basierend auf dem Diagramm rechts, vorlaufig gewahlt.

installiert werden.

« Bei der Verwendung flr horizontalen Transport muss au3en am Antrieb eine Fiihrung

Bitte berlicksichtigen Sie bei der Modellauswahl die horizontale Nutzlast und die
Sicherheitshinweise der [Technischen Daten] auf Seite 5.

Uberpriifen der Zykluszeit

Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels:

Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung ermittelt:

T=T1+T2+T3+T4[s]|
eT1,T3:

Beschleunigungszeit (T1) und Verzdgerungszeit (T3) wird aus

folgender Gleichung ermittelt:
T1=v/al[s] | [T3=v/a2]s] |
e T2:

Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird aus folgender Gleichung ermittelt.

Too L-05- VV- (T1 +T3) [s]

® T4:

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

Berechnungsbeispiel
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden:

T1 =v/al = 100/3000 = 0.033 [s], T3 = v/a2 = 100/3000 = 0.033 [s]

T2 =

L-05-v-(T1+T3) 200-0.5-100 -(0.033 +0.033)

=1.97 [s]

\%
T4=02]s]

100

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt bberechnet:
T=T1+T2+T3+T4=0.033 + 1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

e
o

[oe]

Gewindesteigung 2.5: LEY16C

Gewind

igung 5: LEY16B ——

vertikale Nutzlast [kg]
& o
L

\ Gewindesteigung 10: LEY16A

N~

\ N~

0

0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s]

N

Geschwindigkeits—Vertikalnutzlast-Diagramm

(LEY16 / Schrittmotor)
@
£ L
E —>
z
< | at / a2
X
2/ \
C
=
S
3 N Zeit [s]
T1 T2 T3 |T4

L : Hub [mm] aus Betriebsbedingung

v : Geschwindigkeit [mm/s] aus Betriebsbedingung
al: Beschleunigung [mm/s?] aus Betriebsbedingung
a2: Verzdgerung [mm/s?] aus Betriebsbedingung

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit
T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
konstanter Drehzahl in Betrieb ist
T3: Verzogerungszeit [s]
Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter
Drehzahl bis Stopp
T4: Einschwingzeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY16B-200 gewahlt.

O

SvVC




Serie LEY
Modellauswahl 2

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Schubsteuerung

Bestitigen Sie die > Bestéatigen Sie die >, Bestétigen Sie die Querlast
Einschaltdauer. Schubkraft. am Kolbenstangenende.

* Die Einschaltdauer bezeichnet die Dauer, in der der Vorschubvorgang erfolgen darf.

Auswahlbeispiel
Betriebs-

¢ Anbaubedingung: horizontal (Vorschub) ¢ Einschaltdauer: 20 [%] Vorrichtung

bedingungen
* Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
* Schubkraft: 60 [N] * Hub: 200 [mm] A\ <
m Bestétigung der Einschaltdauer (Umrechnungstabelle Vorschubsteuerung
Schubkraft-Einschaltdauer)
Wahlen Sie die Schubkraft der entsprechenden Einschaltdauer - S
basierend auf der Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer. % f
Auswahlbeispiel b ‘

Wie aus nachstehender Tabelle hervorgeht, betragt die Einschaltdauer 20 [%];

somit betragt der Einstellwert der Schubkraft 70 [%]. A Zeit
Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer
(LEY16 / Schrittmotor)
Einstellwert der | Einschaltdauer kontinuierliche
Schubkraft [%] (%) Schubzeit (min) Einschaltdauer = A/B x 100 [%]|
max. 40 100 —
50 70 12
70 20 1.3
85 15 0.8 100 1 \
* Der [Einstellwert der Schubkraft] gehort zu den Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden. 140 ?ewmdeste‘lgung 25 \LEY16C /:
+ Die [Kontinuierliche Schubzeit] bezeichnet die Zeit, in der eine kontinuierliche Schuboperation des 120 |—— Gewindesteigung 5: LEY16B L
Antriebs moglich ist. ‘ i
= 100 (Gewindesteigung 10: LEY‘.SA,\ !
m Bestatigung der Schubkraft (Kraft-Umrechnungsdiagramm) % 80 /'
Wahlen Sie auf der Grundlage des Einstellwertes der Schubkraft und ¥ g :
. . . . . . 1
Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm das geeignete Modell aus. 40 P !
e / 7 T
Auswahlbeispiel i |
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: " 0

® Einstellwert der Schubkraft: 70 [%)] 0  20% 40% 60% 80% 100%
® Schubkraft: 60 [N] Einstellwert der Schubkraft [%)]

Daher wird das Modell LEY16B vorlaufig gewéhlt. Kraft-Umrechnungsdiagramm ™2 85%
(LEY16 / Schrittmotor)

SliliE] Bestatigung der Querlast am Kolbenstangenende.
(Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende)

Bestatigen Sie die zuldssige Querlast am Kolbenstangende des Antriebs:
LEY160, der basierend auf dem (Diagramm der zuldssigen Querlast am
Kolbenstangenende) vorlaufig gewahlt wurde.

Auswahlbeispiel

Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte:

® Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg] = 2 [N]

® Da der Hub des Produkts 200 [mm] betragt, befindet sich die Querlast
im zuléssigen Bereich.

100

LEY320]
10 ~—

N LEY2500—

\l LEY16‘

0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das
Modell LEY16B-200 gewahit.

zuldssige Querlast am Kolbenstangenende: F [N]

Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende

O
2



Serie LEY

Modellauswahl 3

Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-

Diagramm (Fiihrung) Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fiihrung)
Schrittmotor Schrittmotor Servomotor
LEY16 LEY16 LEY16
10 ‘ 160 I I I 120 ‘ Gewindesteigung 2.5: LEVIGAC
— 140 Gewindesteigung 2.5: LEY1EC »—— SRR - S
f: 8 —‘Gewindesteigungz‘S: LEYW‘C 120 GewindesleigdngS:LEY#ﬁV ! 1% G?windestei?ungs: LEY16AB WA~ :
3 = | | L S m—T :
§ 6 \ ] 2 ‘Zz Gewindesteigung 10 EY16A/(\/ . z Gevindetigng 0:LEYToAR) X .
Gewindesteigung 5: LEY16B g o g '
g * T <o =1 T s ﬁ') :
] \ i i i 40
) \\Gewmmw N g - L
o : :

0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s]

0
0% 20% 40% 60% 80% 100%

Einstellwert der Schubkraft [%] ("

LEY25

T
] 30 - Gewindesteigung 3: LEY25C
g 25
N 2
. Gewindesteigung 6: LEY25B
(0]
T
% 10 \\ N Gewindesteigung 12: LEY25A |
> 5

NN

0
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s]

LEY32
50
Gewind l L'LEYSLC
B 10 \ Gewindesteigung 4:
g |\
N 30
2 Gewindesteigung 8: LEY32B
g ]
= \ Gewindesteigung 16: LEY32A
o 10
> N
0 \
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s]
Servomotor
LEY16
T T
S Gewindesteigung 2.5: LEY16AC
X, 8
g
N 6
2 Gewindesteigung 5: LEY16AB
g ! T
B , Gewindesteigung 10: LEY16AA
2
0
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s]
LEY25
14 T T T
Gewindesteigung 3: LEY25AC
o 12
=
5 10
©
N s
3 . Gewindesteigung 6: LEY25AB
2 {
2 . Gewindesteigung 12: LEV25AA
g
0

0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s]

max. 85%

e Umgebungstemperatur: 25°C.

0
0% 20%  40%  60%  80% 100%
Einstellwert der Schubkraft [%] ("

max. 95%

e Umgebungstemperatur: 40°C.

Einstellwert der |Einschaltdauer|  kontinuierliche Einstellwert der [Einschaltdauer|  kontinuierliche
Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min]
max. 85 100 — max. 95 100 —
e Umgebungstemperatur: 40°C LEY25
Einstellwert der |Einschaltdauer|  kontinuierliche 160
Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] [ [ [ [
max. 40 100 — 140 —— Gewindesteigung 3: LEY25AC ——
\ \ \ P
50 70 12 120 b : ; . !
70 20 13 o0 Gewnntfestelgu?g 6: LEY25AB/ P
85 15 0.8 Z Gewindesteigung i
& 80 12:LEY25AA
LEY25 X 60 v :
500 { { 40 A 2 /.
Gewindesteigung 3: LEY25C | 20 // 0
400 - l. | A : = " -
Gewindesteigung 6: LEY25B i 0 o 2o o proy prey 1(110 g
. . 1 % % % % % %
Z, 300 [ Gewindesteigung s s Einstellwert der Schubkraft [%]
= 12: LEY25A \/ ¥ o
g 200 g Omax. o
// : e Umgebungstemperatur: 40°C.
100 ) Einstellwert der  |Einschaltdauer|  kontinuierliche
/// : Schubkraft [%] (4 Schubzeit [min]
0 i max. 95 100 —
0% 20% 40% 60% 80%
Einstellwert der Schubkraft [%] ("

max. 65%

e Umgebungstemperatur: 40°C.

Einstellwert der |Einschaltdauer| kontinuierliche
Schubkraft [%] [%) Schubzeit [min]
max. 65 100 —
LEY32

800 T T T

700 Gﬁwindeste‘igung 4: ‘LEYSZC

600 - Gewindesteigung 8: LEY32B

I T
500 — Gewindesteigung

400 —16: LEY32A

200 A A

>
e
100
0
0% 20% 40% 60% 80% 100%

Einstellwert der Schubkraft [%] ("
max. 85%
e Umgebungstemperatur: 25°C.

Einstellwert der |Einschaltdauer| kontinuierliche
Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min]

Kraft [N]

oINS N

max. 85 100 —

e Umgebungstemperatur: 40°C
Einstellwert der |Einschaltdauer| kontinuierliche

Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min]
max. 65 100 —
85 50 15
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Elektrischer Zylinder

Serie LE Y

LEY16, 25, 32

Bestellschliissel

~ LEY[16[ [ ]B]-[50
Baugrif;e . ,\,k.,tor.EinbauIa‘g:1 L

25 — | Ausfihrung fir Montage oben

32 R | parallele Ausfiihrung rechts
L parallele Ausfiihrung links
Motor
B =
Symbol Typ EVEREIED

LEY16|LEY25(LEY32
— Schrittmotor o o o

A |ServomotorAm-1) | @ ] —

Gewindesteigung
Symbol | LEY16 | LEY25 | LEY32
A 10mm | 12mm | 16 mm
B 5mm | 6mm | 8 mm
C [25mm| 3mm | 4mm
L
A\ Achtung Hub
Anm. 1) CE-konforme Produkte 50 | 50 mm
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprilft, ! {
indem der elektrische Antrieb der Serie LEY mit
dem Controller der Serie LEC kombiniert 590 500 mm
wurde. Die EMV-Richtiinie ist von der * Siehe nachstehende
Konfiguration der Systemsteuerung des Tabelle fur Details
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger Motoroption Anm. 2) ¢
elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. -
Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV- — | ohne Option
Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert C mit Motorabdeckung
werden, die unter realen Betriebsbedingungen B mit Bremse Anm.3)

in Kundensystemen integriert sind. Daher muss

der Kunde die Erfillung der EMV-Richtiinie fur | Anm. 2) Bei Wanl der Spezifkation [mit

das Gesamtsystem bestehend aus allen Bremse] kann die Spezifikation

Maschinen und Anlagen tiberpriifen. [mit Motorabdeckung] nicht gewahit
@ Fir die Ausfihrung mit Servomotor (24 VDC) werden.

(LEC-NFA). Siehe Seite 26 fir weitere
Informationen zum Stérschutzfilter-Set. Siehe
LECA-Betriebsanleitung fiir Informationen zur Néhere Angaben zu Signalgebern

Installation. finden Sie auf den Seiten 13 und 14.

* Hub-Tabelle @ Standard / O Fertigung auf Bestellung

wurde die Erfillung der EMV-Richtlinie mit der | Anm. 3) Bei Wahl des 16er Gehauses kénnen
Installation eines Stérschutzfilter-Sets geprift Hiibe unter 50 nicht gewdhit werden.

JController-Montage
— | Schraubenmontage
D | DIN-Schienenmontage

1/0-Kabellange

ohne Kabel
1.5m
3m
5m

ow|=] |

¢ Controller-Ausfiihrung
= ohne Controller

6N | mit Controller (NPN)
6P | mit Controller (PNP)

¢ Kabellange

— ohne Kabel 8 8 m*
1 1.5m A 10 m*
3 3m B 15 m*
5 5m C 20 m*

= Fertigung auf Bestellung

» Motorkabel-Ausfiihrung
— | ohne Kabel
R | Robotik-Kabel (flexibles Kabel

*Montage
— | Gewindebohrung beidseitig (Standard) F Flansch vorne
U Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung| G Flansch hinten
L | FuBbefestigung D | Gabelbefestigung

# Befestigungselemente werden mitgeliefert (nicht montiert).

« Bei den Montagearten [Flansch vorne], [Flansch hinten] oder [Gewindebohrung
beidseitig] mit einem fixierten Ende und Montage in horizontaler Richtung,
innerhalb der folgenden Hubbereichsgrenze verwenden.

*LEY25: max. 200 < LEY32: max. 100

« Bei [Gabelbefestigung] den Antrieb innerhalb der folgenden Hubbereichsgrenze
verwenden.

*LEY16: max. 100 *LEY25: max.200 < LEY32: max. 200

U # [Flansch hinten] ist bei LEY32 nicht erhaltlich.
ui
Modell 50 | 100 | 200 | 300 | 400 | 500 » Kolbenstangengewinde
LEY16 e & e o — | — — | Kolbenstangen-Innengewinde
LEY25 ® & e o O — M | Koloensiangen-AuBengewinde
LEY32 ® & e & O O (1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen)
4 )
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller— Seite 17)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~ ______.oc---eo-=-==""7 =
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes ﬂm
(D) Stellen Sie sicher, dass die Modell-Nr. des Antriebstypenschilds mit der des Controller-Typenschilds ibereinstimmt. m
@ Uberprifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @
J

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

4 7
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Anm. 1) Hibe in () und Zwischenhtibe werden auf Bestellung gefertigt.

Technische Daten

Elektrischer zylinder Serie LE'Y

Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fiir die Schrittmotor
Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung entspricht die
max. Nutzlast der "Vertikalen Nutzlast". Zur Unterstiitzung der Modell LEY16 LEY25 LEY32
Las s ene exteo Fng noerg, Di tsachlche Hub [mm]Anm. 1) 50, 100, 200, 300 | 50, 100, 200, 300, (400) |50, 100, 200, 300, (400, 500)
utzlast und Transportgeschwindigkeit ist abhéngig von der
Bedingung dor oxtame FIvUNg. O P T 11 | 20 [ 12 | 30 [ 30 | 20 | 40 | 40
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhéngig. o lkg] .2 (2000 [mmis?)) 6 17 30 18 50 50 30 60 60
Siehe "Modellauswahl" auf Seite 1. [7] : "
Die Zahlenin () geben die max. Beschleunigungs/ = vertikal |(2000 [mms?]) 2 4 8 8 16 30 " 22 43
Verzogerungswerte an. N é Schubkraft [N] Anm.3) 4) | 14 bis 38 | 27 bis 74|51 bis 14163 bis 122|126 bis 238 | 232 bis 452|80 bis 189156 bis 370|296 bis 707
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s2] ein. . . - - - - - - - - -
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft berigt +20% vom Endwert, § Geschwindigkeit [mm/s] | 15bis 500 | 8 bis 250 | 4 bis 125 |18 bis 500| 9 bis 250 | 5 bis 125 {24 bis 500|12 bis 250 |6 bis 125
Anm. 4) Der Einstellbereich fiir die "Schubkraft" liegt bei LEY16 = Schubgeschwindigkeit [mm/s] Am5) max. 50 max. 35 max. 30
zwischen 35% und 85%, bei LEY25 zwischen 35% und 65% P  La
und bei LEY32 zwischen 35% und 85%. "Schubkaft” und o | Positioniergenauigkeit [mm] 0.02
"Einschaltdauer" variieren méglicherweise je nach Einstellwert. O | Antriebsspindel [mm]| 10 [ 5 [ 2.5 [ 12 [ 6 [ 3 [ 16 [ 8 [ 4
Siehe "Modellauswahl" auf Seite 2. = Nibrati L 21 A 6
Anm. 5) Die Schubgeschwindigkeit ist die fir den Schubbetrieb £ | StobVibrationsfestighet[m/s’] -9 EfO/ 20 :
zuldssige Geschwindigkeit. g | Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Zahnriemen
Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs = - f
in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Full1rungsart - - GlerlthChse (KOIb‘enStar.lge) -
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase.) Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehifunktionen im Versuch von 45 Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und = -
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem ] MotorgréBe 028 [ 42 [ 156.4
Aptrieb_ in der Startphase.) ] ) .S | Motor Schrittmotor
Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb ® N
im Betrieb ist. = | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Anm. 8) Die Standby?Leistungsaufnah.me |m Betriebszustar}d (in.kI. ﬁ Nennspannung [V] 24 VDC +10%
Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in den c% - A7)
Positionen (auBer wahrend des Schubbetriebs) gehalten wird. Py Leswngsat_'fnahme [W] : 23 40 50
Anm. 9) Die max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt wenn der § ﬁ:‘agggly(;tg'zsl};‘g%sdawvfﬁﬂmi) 16 15 48
Antrieb Betriebszustand. Dieser Wert kann fiir die Wahl der = [(max.
Spannungsversorgung verwendet werden. % Leistungsaufnahme [W] Anm. 9) 43 48 104
Anm. 10) Nur mit Motorbremse @ | Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die = Anm. 10) freie Funkdi A
Spannungsversorgung fiir die Motorbremse. EE Typ ) ‘ ‘ spannungs {ele UT lonsweise ‘ ‘
o 5| Haltekraft [N] 20 39 78 78 157 | 294 108 216 421
2 8| Leistungsaufnahme [W] A 1) 3.6 5 5
Anm. 1) Hiibe in ( ) und Zwischenhibe werden auf Bestellung gefertigt. ,_E Nennspannung [V] 24 VDC +10%
Anm. 2)Horizontal: max. Wert der Nutzlast fiir die Positionieranwendung.
Fir die Schubanwendung entspricht die max. Nutzlast der
"Vertikalen Nutzlast'. Zur Unterstitzung der Last ist eine ServomOtor
ixterne Fﬁhrur;]g nodtwindlg Dibeht:ats’fichlichz Ngzl:st und ) Modell LEY16A LEY25A
e;fg;f;‘;"ggﬁfu:;_" 'ghelt st abhangig von der Bedingung der Hub [mm] Anm. 1) 50, 100, 200, 300 50, 100, 200, 300, (400)
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhangig. Nutzlast |horizontal | (3000 [mm/s?]) 3 6 12 7 15 30
Siehe "Modellauswahl" auf Seite 1. Qo Anm. ;
Die Zahlenin () geben die max. Beschleunigungs/ g [kg] 2 |vertikal (3000 fmmis?) 2 4 8 3 6 12
Verzégerungswerte an. + | Schubkraft [N] Anm-3)4) | 16 bis 30 | 30 bis 58 |57 bis 111 18 bis 35 | 37 bis 72 |66 bis 130
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s2] ein. < T . r . . . . -
Anm. 3) Die Genauigket der Schubkraft betragt £20% vor Endwert, - Geschwindigkeit [mm/s] |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 |18 bis 500| 9 bis 250 | 5 bis 125
Anm. 4) Der Einstellbereich der "Schubkraft" ist bei LEY16A zwischen % Schubgeschwindigkeit [mm/s] Am-5 max. 50 max. 35
50% und 95% und bei LEY25A zwischen 50% und 95%. Y. tLai
"Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren moglicherweise je a Posmonlergenawgkelt [mm] $0.02
nach Einstellwert Siehe "Modellauswahl* auf Seite 2. S Antriebsspindel [mm] 10 5 25 [ 12 [ 6 [ 3
Anm. 5) Die..Sghubgeschw!ndigke!t ist die fiir den Schubbetrieb @ StoB-Nibrationsfestigkeil [m/sZ] Anm.6) 50/20
zuléssige Geschwindigkeit. c - - - -
Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in = Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Zahnriemen
axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der (7] i1 H
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase.) = Fuhrungsart - - Gle_lthChse (KOIb_enStarTge) .
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem .
Antrieb in der Startphase.) $ | MotorgréBe 028 42
Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt wenn der Antrieb g Motorleistung [W] 30 36
im Betrieb ist. =
Anm. 8) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. § Motor Servomotor
Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in den "5 | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
Positionen (auBer wahrend des Vorschubbetriebs) gehalten g_ Nennspannung [V] 24 VDC +10%
wird. %) = °
Anm. 9) Die max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt wenn der @ | Leistungsaufnahme [W] Am.7) 40 86
Antrieb im Betriebszustand. Dieser Wert kann fiir die Wahl der ﬁ Standby-Leistungsaufnahme : i i i
Spannungsversorgung verwendet werden. 2 | im Betriebszustand [W] A &) 4 (horizontal) / 6 (vertikal) 4 (horizontal) / 12 (vertikal)
Anm. 10) Nur mit Motorbremse % Lerstungsaufnahme [W] Anm. 9 59 96
Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die - . .
) sp;nnungs've,sgrgur:g tor e Motobromss. @ | Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
. 5 o Typ Anm. 10) spannungsfreie Funktionsweise
Zusatzgewicht kg) % H\::tekraft IN] 20 | 39 %8 78 | 157 | 294
I BaugréBe ;162 022 (?325 2 8| Leistungsaufnahme [W] A 11) 3.6 5
otorbremse . . . S=
+ O,
Motorabdeckung 002]003/004| * Nennspannung [V] 24 VDC £10%
Kolbenstangen- AuBengewinde | 0.01 | 0.03 | 0.03 Gewicht
AuBengewinde Mutter 0.01 | 0.02 | 0.02
FuBbefestigung (2 Sets inkl. g 0.06 [ 0.08 | 0.14 Modell LEY16 LEY25 LEY32
Flansch vorne (nd. Befeslgungsschra Hub [mm] 50 | 100|200 | 300 | 50 | 100 | 200 | 300|400 | 50 | 100 | 200 | 300 | 400 | 500
- 131017 (020 :
Flansch hinten (ink. ) 0 Produktge- | Schrifimotor | 062 | 0.73 | 0.98 | 120 | 1.25 | 142 | 186 | 2.21 | 256 | 220 | 249 | 317 | 374 | 432 | 489
Gabelefet, k. Boen, SchenngstngundBeetigngssher)] 0.08 [ 0.16 [ 0.22 | | Wicht kgl | servomotor | 0.62 | 0.73 | 0.98 [ 120 | 121|138 | 152|247 2582 | — | — | = | = | = | —
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Serie LEY

Konstruktion
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Stiickliste Ersatzteile / Zahnriemen

Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. BaugréBe Bestell-Nr.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 16 LE-D-2-1
2 | Kugelumlaufspindel legierter Stahl 22 25 LE-D-2-2
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 32 LE-D-2-3
4 Kolben Aluminiumlegierung
5 Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert
6 Zylinderkopf Aluminiumlegierung
7 Gehéuse Aluminiumlegierung
8 | Verdrehsicherung POM
9 Kolbenstangenende Automatenstahl vernickelt
10 | Welle Automatenstahl vernickelt
11 | Buchse Bleibronzeguss
12 | Dampfscheibe Urethan
13 | Lager —
14 | Riemengehéduse Aluminium-Druckguss
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss
16 | Lager —_
17 | Magnet —_
18 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm
19 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm
20 | Riemenscheibe fiir Spindel Aluminiumlegierung
21 | Riemenscheibe fir Motor Aluminiumlegierung
22 | Zahnriemen —
23 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung vernickelt
24 | Lagerbiigel rostfreier Stahl
25 | Zylinderstift Kohlenstoffstahl
26 | Kolbenstangenschutz NBR
27 | Sicherungsring Federdraht
28 | Servo-Schrittmotor —
29 | Motorabdeckung synthetischer Kunststoff | nur "mit Motorabdeckung"
30 | Abdichtung Kabel synthetischer Kunststoff | nur "mit Motorabdeckung"
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Elektrischer zylinder Serie LE'Y

Abmessungen

Motorkabel

Schrittmotor ~ Servomotor

[

B

Motorkabel (2 x @5)

<
65
Kabelldange=~ 300

X

4 x O1 effektive
Gewindetiefe R

w

-

4 x O1 effektive Gewindetiefe R
H effektive Gewindetiefe C

| |
= i =
S

I ¢/
4 (=] } A > f =
E n 2 CREINZ )
i > g ¢
o | ” O
[ | Y OK
S L B + Hub M
A + Hub EH
(mm)
.. | Hubbereich Schrittmotor | Servomotor
B
augroBe (mm) A B C | D |EH| EV H J| K| L M O1 R|S| T [U|V wWlx lwlx Y
10 bis 100 | 101 90.5
16 10|16 |34 | 34.3| M5x08 | 18 |14 | 10.5|25.5|M4x0.7| 7|35 | 67.5[0.5|28 61.880.3 | 62.5 | 81 22.5

101 bis 300| 121 110.5

15 bis 100 | 130.5 | 116
25 - 13|20 |44 | 455 M8x125|24 |17 |145|34 |M5x08| 8|46 | 92 |1 (42 |63.4|854(59.6|81.6|26.5
101 bis 400| 155.5 | 141

20 bis 100 | 148.5 | 130
32 I_S 13|25|51|56.5|M8x1.25|31|22|185|40 |[M6x1.0/ 10|60 |118 |1 |56.4|68.4|954| — | — |34
101 bis 500| 178.5 | 160

* A,L: Nach Anfahren der Referenzposition steht die Kolbenstange 2 mm vor.

16 16
Motor parallele Ausfiihrung links / LEY 25L Motor parallele Ausfiihrung rechts / LEY %g R
32

o Wo ©
© @ 9 ®

T2

BaugriBe| S1 | T2 | U

16 |355| 67| 0.5
25 |47 91 | 1
32 |61 117 | 1

Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, ist die Signalgebernut der Seite, auf der der Motor montiert wurde, verdeckt.



Serie LEY

Abmessungen

16 A 16 A
mit Motorabdeckung / LEY 25 (1 B-C1C mit Motorbremse / LEY 25 (] B-[IB
32 C 32 C
—— Motorkabel — — Motorkabel ———
Schrittmotor  Servomotor Schrittmotor ~ Servomotor Motorkabel (2 x 25)
; 15 15 Bremsen-kabel (23.5)
"" E < n n
553psa|| N Bremsen- sball lsslll
t“FMj kabel ‘ 8 E‘E 8
20 i i
Motor-  [fsghsslll © ©
\ / o § kabel fﬂﬂfﬂﬂ o \/ © %
0 20 o
\/ 5 \/ g
Motorkabel (2 x @5) % X E
W - g
X2 P> Y
[ N = l —f — J
— T _
I ° 0
L 7@‘ [
[
(
l 1 \ C
1 ) [ )
! !
(mm) (mm)
Bau- Bau- | Schrittmotor Servomotor
. T2 | X2 .
gréBe gréBe| W X w X
16 | 7.5 |83 16 | 125 143.5 | 125.7 | 144.2
25 | 7.5 | 885 25 | 103.9 | 125.9 | 100.1 | 122.1
32 | 7.5 985 32 | 1154 | 142.4 — —
Material Motorabdeckung: synthetischer Kunststoff
16 A
Kolbenstangen-AuBengewinde / LEY25 CJ00B -C0C0M
32 C

* Siehe Seite 11 fir ndhere Angaben zu Kolbenstangenmutter und Befestigungselement.
Anm.) Siehe Sicherheitshinweise auf Seite 16 fiir die Montage von Anbauteilen an der
Kolbenstange.

s
= —
s@
Schlisselweite B1 !
Hi
C1
L2
L1
(mm)
gBrg;; Bi | Ci|Hi | Lt | La| MM

16 | 13 |12 5 |245|14 M8 x 1.25
25 | 22 |[205| 8 |38 [235| M14x1.5
32 | 22 |205| 8 |415|235| M14x1.5

# L1: (please set the 1 down) Nach Anfahren der Referenzposition steht die Kolbenstange 2 mm vor.

8




Abmessungen

Elektrischer zylinder Serie LE'Y

16 A
Gehéauseunterseite mit Gewindebohrung / LEY%gDDCB:-DDDU Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung (mm)
Bau- | Hubbereich
groRe|  (mm) L MA|MB|MC|MD|MH| ML
6 x MO effektive Gewindetiefe MR 10 bis 39 17 1235 40
16 |40bis 100 |10.5| 15 |35.5| 32 31 | 23
oXA HO Tiefe XA 101 bis 300 62 |46 60
g = 15 bis 39 24 |32 50
40 bis 100 |
= - 25 [101 bis 124 145| 20 |46 | 2 |*" | 20
@ 125 bis 200 59 |49.5 75
201 bis 400 76 |58
MD 20 bis 39 22 |36
MC w 40 bis 100 %0
. 36 |43 —
L | ma ML + Hub (MB) 32 [101bis 124/18.5| 25 |55 30
125 bis 200 53 [51.5 80
201 bis 500 70 |60
Detailansicht Abschnitt XX 5 TT——
au- ubbereic
P }) groRe|  (mm) MO MR | XA | XB
\ o = 10 bis 39
> 16 |40bis100 | M4x0.7 | 55| 3 | 4
| XA Ho XA 101 bis 300
15 bis 39
40 bis 100
25 [101bis124| M5x0.8 | 65| 4 | 5
125 bis 200
201 bis 400
20 bis 39
40 bis 100
32 [101bis124| M6x1 |85| 5 | 6
125 bis 200
201 bis 500
16 A
FuBbefestigung / LEY 25 OOB-000L Im Lieferumfang enthaltene Teile
32 C * FuBbefestigung
* Befestigungsschraube Gehause
FuBbefestigung (mm)
Bau- | Hubbereich
groBe|  (mm) A LS LL | LD | LG
10bis 100 | 106.1 76.5
16 ‘ 45|66 |28
101 bis 300| 126.1 96.5
15bis 100 | 136.6 99
I_LLT 2 f 25 101 bis 400| 161.6 124 78|66 35
20 bis 100 | 155.7 114
LL | 32 : 11366 | 4
\\\ 101 bis 500| 185.7 145
q | LG .
W I T iz aate| | LH| LT L Ly [z | x| ¥
5| G “‘ lﬂ __________________ N 16 10b'_3100 24 | 23| 48 |403| 62 | 92|58
[: 101 bis 300
X1y Y. X LX 4xelD o5 15b'?100 30 [ 2.6 | 57 |51.5| 71 [11.2| 5.8
LS + Hub LZ 101 bis 400
A + Hub 32 (220100} o6 |55 | 76 [615] 90 112 7
101 bis 500

Befestigungsschraube

Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
* A, LS: Nach Anfahren der Referenzposition steht die
Kolbenstange 2 mm vor.



Serie LEY

Abmessungen

A A
Flansch vorne / LEY1610B-CICICIF Flansch hinten / LEY1611B-0000G
C C
LL
o)<z z d
i oTo P
FT FX 2xoFD FX 2x oFD FT
FZ FZ
o5 A A
Flansch vorne / LEY35L10IB-UILILIF Flansch hinten / LEY250101B-00000G
C C
C
LL ) ' -
~ L 4 | * [Flansch hinten] ist nicht
— : : : : | 4 fur LEY32 erhaltlich
—(0) = @ =2 C
oV 7 e\ Ver N (7 ALY P Im Lieferumfang enthaltene Teile
\ 1 X X : — * Flansch
FT FX 4 x oFD FX 4 x oFD FT + Befestigungsschraube Gehéduse
FZ FZ .
Flansch vorne / hinten (mm)
Bau-
groBe FD | FT |FV |[FX | FZ |LL | M
16 |66 | 8 39 | 48 | 60 | 25| —
A 25 (55| 8 | 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
Gabelbefestigung / LEY161IB-CJICID 82 |55| 8 [54]62] 72 |105] 40
C Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)
g}@:@ﬁf cT
+CB ) | g Befestigungsschraube Im Ligferumfang enthaltene Teile
i + Gabelbefestigung
\ |T = ZCDfC%ZEZQHw + Befestigungsschraube Gehause
GE }i + Bolzen fiir Gabelbefestigung
f — | _ g ] + Sicherungsting
&+ :3 Jb _V
K f « Siehe Seite 11 fir ndhere Angaben zu Kolbenstangen-
cx+8;‘2‘ L C?I\llj RR mutter und Befestigungselement.
CZ3} .
o2 CL + Hub Gabelbefestigung (mm)
A + Hub 5 T
au- | Hubbereicl
A groBe|  (mm) A CL |[CB|CD|CT
. 25 16 | 10bis 100 | 128 119 20 8 5
Gabelbefestigung / LEY32IZ|IZ|(B:-DDDD oo [10bs 100] 1605 [ 1505 N
101 bis 200 185.5 | 175.5
—] 10 bis 100 | 180.5 | 170.5
32 - — | 10| 6
101 bis 200| 210.5 | 200.5
i Wa B W s B g CcT
Befestigungsschraube -
L — Bau- | Hubbereich
~N—— | = CD Bohrung H10 gréBe| (mm) @) @) (s | 1 Gl
Sy }j = Achse d9 16 |10bis100| 12 | 18 | 8 | 16 [10.5] 9
A .
] E H 10 bis 100
14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10
Ak | | &Y 25 01 bis 200
S 3p [OPSTO0L o | 18 | 36 |18.5] 10
CcX:%4 CcuU 101 bis 200 '
cz3l L CL + Hub W RR Material: Gusseisen (lackiert)
A + Hub # A, CL: Nach Anfahren der Referenzposition steht die
+ Kolbenstange 2 mm vor.

10



Zubehor-Befestigungen/Stiitzelemente

Elektrischer zylinder Serie LE'Y

| Gelenkkopf | Gabelgelenk
« Wahlen Sie bei Verwendung eines Gelenks die Gehduseoption [Kolbenstangen-AuBengewinde].
I-G02 I-G04 Y-G02 Y-G04
oND Bohrung H10 oND Bohrung H10
Achse d9 L Achse d9
MM oNDH10 MM @ NDH10 MM MM
& Q& R I &
T c M TP =l S o M w1
j |55 A B (&
A |u] AU Al U NX At | Ui
L NX L L1 NZ L
A A A A

Material: Kohlenstoffstahl
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Gusseisen
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Kohlenstoffstahl
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Gusseisen
Oberflachenbehandlung: vernickelt

(mm) + Bolzen flir Gabelgelenk und Sicherungsring werden mitgeliefert. (mm)
Bestell- | verwendb. Bestell- | venvendbare verwendb.
NI |Baugrofen A | At | E1 | Li | MM | Ri | Ui [NDuio| NX N | Bagiten A |A1|E1|Li| MM | R1| U1 |[NDu1o|NX|NZ| L [*'5;
I-G02| 16 | 34 | 85|016| 25 |M8x1.25|10.3|11.5| 8|83 Y-G02| 16 |34 | 85|016| 25 |M8x1.25|10.3 | 11.5| 8%°°(843| 16|21 |Y-G02
1-G04|25,32| 42 (14 |@22| 30 |Mi4x15|12 |14 [10°3™°| 832 Y-G04|25, 32| 42 14 |022|30 [Mi4x15|12 [14 [1073%%|833| 36 | 41.6 |IY-G04
| Bolzen fiir Gabelgelenk (entspricht dem Bolzen fiir Gabelbefestigung)| | Kolbenstangenmutter
d
H mE :
I %8 { > o
m ¢ m S ,
S L IS H LB_J
Material: Kohlenstoffstahl Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)
(mm) (mm)
BestellNr.| ™" | Ddg | L | d | ¢ | m | t Sicherungsring Bestell-Nr, |/ervendbare d H B (o3
BaugréBen BaugréBen
1Y-G02 16 839521 | 7.6 |16.2|1.5 [0.9 |TypC Sicherungsring 8 NT-02 16 M8 x 1.25 5 13 15.0
1Y-GO04 | 25,32 (10367 |41.6| 9.6 |36.2 | 1.55 | 1.15 |TypC Sicherungsring 10 NT-04 25, 32 M14x 1.5 8 22 25.4
| Bestell-Nr. Befestigungselemente |
verwendbare ; q
BaugroBen FuBbefestigung Flansch Gabelbefestigung
16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-D016
25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025
32 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032
* Pro Zylinder mlssen 2 FuBbefestigungselemente bestellt werden.
* Die folgenden Teile sind bei allen Arten von Befestigungselementen
inbegriffen.
FuB: Befestigungsschraube Gehause
Flansch: Befestigungsschraube Gehause
Gabelbefestigung: Bolzen flr Gabelbefestigung, C-Sicherungsring fir Welle,
Befestigungsschraube Gehause
11
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Serie LEY

Einfache VerbindungsstﬁCke * Im Lieferumfang der Befestigungselemente A und B sind keine Verbindungsstiicke enthalten. Sie miissen dementsprechend gesondert bestellt werden.

Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B)

| Befestigungselement Ausfilhrung A |

-03
I wendbare BaugréBen

l Befestlgungselement

25 32

Befestigungselement Ausfiihrung A
Befestigungselement Ausfihrung B
Verbindungsstick

YB
YU

zuléssige

Exzentrizitat (MM) _gestelischliissel> Befestigungselement Ausfihrung B

2xeD
_E,
)“E S E ;

U T1

ﬂh

\ Verbindungsstiick

verwend. BaugrBen | 25 ‘ 32 | e Im Lieferumfang der Befestigungselemente A und B Material: Chrommolybdanstahl (vernickelt)
Exzentrizitats- sind keine Verbindungsstiicke enthalten. Sie missen
toleranz H dementsprechend gesondert bestellt werden. (mm)
- Beispiel: Bestell-Nr. verwendbare
Spiel 05 ® Befestigungselement Ausfihrung A-----.coeeeev YA-03 Bestell-Nr. BaugroRen B D E F (M T T2
© Verbindungsstick YU YA-03 | 25,32 | 18 |68 | 16 | 6 | 42 | 65 10
Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B)
verwendbare | Bestel-\r. Verwendbare Befestigungselement-Bestell-Nr. Bestell-Nr verwendbare U vViw Gewicht
BaugréBen | Vetindungsstick| Befestigungselement Ausfiihrung A | Befestigungselement Ausfiihrung B | BaugrdBen (9)
25, 32 YU-03 YA-03 YB-03 YA-03 | 25, 32 18 | 56 55
Verbindungsstiick | | Befestigungselement AusfithrungB |
N 2N | (| r
s H i ~ =T M=
m M (mit engen Sperre) o T == = "i y [
@ } -g Wi — R\ H] \Verbindungs-
w L/ | [ stick
K uT L T1
UA c 2 x oD Durchgangsbohrung B
2 x 0 Senkungstiefe |«“» -
E
Material: Edelstahl Material: rostfreier Stahl
(mm) (mm)
Bestell- | vervendbare Gewicht verwendbare
Nr. | Baugeen UA| C [ di | d2 H K| L |[UT © Bestell-Nr. Baugrdfen B|D|E|J | M 20
LEY-U025/25, 32| 17 | 11 | 16 8 |M8x1.25| 14 7 6 25 YB-03 | 25,32 | 12 7 25 9 34 11.5 Tiefe 7.5
Bestell-Nr. | S1eae |, T | v |w|Rs| Gewen
BaugroBen (9)
YB-03 | 25, 32 6.5 10 18 | 50 | 9 80
AusgleiChSE|emente (Detaillierte Angaben finden Sie im Katalog "Best Pneumatics Band 2".)
® Fiir AuBengewmde /JA @ Fiir AuBengewinde / JS (rostfreier Stahl) ® Fiir Innengewinde / JB
« rostfreier Stahl 304 (Erscheinungsbild)
* Staubschutzabdeckung
Fluorkautschuk/Silikonkautschuk
é‘ é BaugréBen | GewindegréBe BaugréBen |GewindegroBe
FuBbefestigung u. M8 x 1.25 16 M5 x 0.8
Flansch 25, 32 M14x 1.5 25, 32 M8 x 1.25

12
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontage

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signalgeber m finden Sie auf der Webseite von SMC.

Eingegossene Kabel SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem D-MSLJ, D-M9LIV (mit Betriebsanzeige)
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA) Signalgebermodell | D-M9N | D-M9NV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
@ 1,5-mal flexibler als konventionelles elekirische Eingangsrichtung|  axial vertikal axial vertikal axial vertikal
gIOde" (SMFI;_VergleiCh)f . Anschlussart 3-Draht 2-Draht
[ Kfsganmvae nlge\;\.lerden lexible Ausgangsart NPN ‘ | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4.5 bis 28 V) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
- Betriebsspannung max. 28 VDC \ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
- max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.
J Standard CE-Kennzeichnung
: ® Anschlusskabel — élbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm2, 2-Draht (D-M9B(V)),
Dg';‘?' | 3-Draht (D-M9N(V)/D-M9P(V))
il g Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.
- 3
- Gewicht ©)
Signalgebermodell D-M9ON(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5 8 8 7
A\Achtu ng Anschlusskabelldnge 1 14 14 13
\ Sicherheitshinweise \ (m) 3 41 41 38
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am 5 68 68 63
Gehéuse angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt, Bestellschllissel

kann der Signalgeber beschéadigt werden.

D-M9|N

Interner Schaltkreis Signalgeber l
Serie Anschlusskabellédnge
D-M9N(V) : g
Verdrahtung/Ausgang — S m
O DC (+) . ; M im
' braun N | 3-Draht NPN elektrischer Eingang L Tm
88 P | 3-Draht PNP = axial Z 5m
= %’ L0 ouT B 2-Draht \' vertikal
22 i schwarz
- : Abmessungen (mm)
0 DG (- o
""""""""""""" - blau( ) D'MgD ™
| ;
; 3 . —EE
D-MQP(V) 6 ’optimale Schaltposition
e B DC (+) M2.5_ x4¢
braun Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige 26

Hauptschaltkreis

des Signalgebers
4
8

| E—— ;
ou 22

: ~
: i schwarz 27 o o
; +0 DC () i

"""""""""""""" blau

D-M9C1V

©
: ~O OUT (+) = g
V ! braun !
H ! 4

6_| optimale Schaltposition

M2.5x4¢ Betriebsanzeige
Schlitz-Montageschraube 8

2 / ™32«
@ : ] = ~
< : ==

O OUT ()
blau

Hauptschaltkreis
des Signalgebers
N
L8

20
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontage

D-MONW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V) C €

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signalgeber m finden Sie auf der Webseite von SMC.

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA)

@ 1,5-mal flexibler als konventionelles
Modell (SMC-Vergleich)

@ StandardméBig werden flexible Kabel
verwendet.

© Die optimale Schaltposition kann anhand
der Farbe der leuchtenden LED bestimmt

werden. (rot— griin « rot)

A Achtung

\ Sicherheitshinweise

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt,

kann der Signalgeber beschéadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber

D-MONW(V)

Hauptschaltkreis

des Signalgebers

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

D-M9PW(V)
% : schwarz
E DC (-)
"""""""""""""" * blau
D-M9BW(V)

Hauptschaltkreis
des Signalgebers

""""""""""""" " blau

Betriebsanzeige

EIN

i i

Betriebsbereich H H AUS

i | | i

I 1 1 I

:Anzeige: ol 1

I rot | grin | rot 1

\ geeigneter Betriebsbereich

14

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9OIW, D-M9JWV (mit Betriebsanzeige)
Signalgebermodell | D-MONW |D-MO9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
elekirische Eingangsrichtung axial vertikal axial vertikal axial vertikal
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN [ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4.5 bis 28 V) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC [ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige Betlriebsbereich------.--. ----------- ro’F‘e LED leuchtet

optimale Schaltposition:------ grine LED leuchtet
Standard CE-Kennzeichnung

® Anschlusskabel — dlbestandiges flexibles Vinylkabel: 82.7 x 3.2 oval, 0.15 mm?2, 2-Draht
(D-M9BW(V)), 3-Draht (D-MINW(V)/D-MIPW(V))
Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht (9)
Signalgebermodell D-MONW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5 8 8 7
Anschlusskabellénge 1 14 14 13
(m) 3 41 41 38
5 68 68 63
Bestellschlussel

D-M9

N

w

VL

Serie l |—0 Anschlusskabelldnge
Verdrahtung/Ausgang m 01'5mm
N 3'adri.g NPN elektrischer E.|ngang L am
P | 3-adrig PNP = axial Z 5m
B 2-Draht \'/ vertikal
Abmessungen (mm)
D-M9CIW 3
4—;‘]
% iy =Ess—
6 ’optimale Schaltposition
M2.5x4¢
Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige 26
= — {Qf
*f 27 <l =@ 22 e
D-M9COIWV

M2.5x4¢
Schlitz-Montageschraube 8

i

6 | optimale Schaltposition

Betriebsanzeige

2 ™32 «©
<

|

-

O
2

2.8

20




Al

Serie LEY

Elektrischer Zylinder
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

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

|

Design \

|

Handhabung

1.

A Warnung

Keine Last anbauen, die die Betriebsbereichsgrenzen
Ubersteigt.

Das Produkt ist unter Berlicksichtigung der max. Last und des zuldssigen

Moments zu wé&hlen. Bei einem Betrieb auBerhalb der
Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine Uiberm&Bige exzentrische Last auf die
Fuhrung, was zu einem vermehrten Spiel der gleitenden Teile der
Kolbenstange, Genauigkeitsverlust und einer verkiirzten Lebensdauer des
Produkts fiihrt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen

es libermaBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Dies kann zu Fehlfunktionen flihren.

|

Handhabung \

A\ Achtung

1. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In pos] erreicht,
schaltet sich das INP-Ausgangssignal (In-Position) ein.

Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

2) Vorschubbetrieb
Wenn der Ist-Schub die Schrittdaten (Schwellenwert) tibersteigt, wird das
INP-Ausgangssignal (In-Position) ausgegeben.

Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen Wert
innerhalb des Grenzbereichs ein.

a) Um zu gewdhrleisten, dass der Greifer das Werkstiick mit der
eingestellten [Schubkraft] hélt wird empfohlen, den [Schwellenwert] auf
denselben Wert wie die [Schubkraft] einzustellen.

b) Wenn [Schwellenwert] und [Schubkraft] auf einen Wert unterhalb des
Grenzbereichs eingestellt werden, besteht die Méglichkeit, dass das INP-
Ausgangssignal von der Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet

wird.
Schubkraft und Schwellenwert-Bereich (ohne Last / mit Querlast am Kolbenstangenende)
Schubge- | Schubkraft Schubge- | Schubkraft
Modell |schwindigkeit| (Eingabe Modell |schwindigkeit| (Eingabe
[mm/s] | Einstellwert) [mm/s] | Einstellwert)
5 bis 10 |35% bis 85% 5 bis 10 |50% bis 95%
LEY1601| 11 bis 20 | 50% bis 85% | |LEY16AL1| 11 bis 20 | 70% bis 95%
21 bis 50 |60% bis 85% 21 bis 50 |80% bis 95%
5 bis 10 |35% bis 65% 5 bis 10 |50% bis 95%
LEY2501| 11 bis 20 | 35% bis 65% ||LEY25AL]| 11 bis 20 | 70% bis 95%
21 bis 35 |50% bis 65% 21 bis 35 |80% bis 95%
5 bis 10 |35% bis 85%
LEY3201| 11 bis 20 |50% bis 85%
21 bis 30 |60% bis 85%

2. Stellen Sie bei Verwendung des Schubbetriebs sicher, dass der

[Schubbetrieb] eingestellt wird.

Achten Sie auch darauf, wahrend des Schubbetriebs oder im Bereich des
Schubbetriebs nicht auf das Werkstiick zu schlagen. Dies verursacht
Funktionsstérungen.

3. Wahlen Sie bei einem Aufprall auf das Hubende den [Schubbetrieb]

und halten Sie die [Schubgeschwindigkeit] innerhalb der fiir die
jeweilige Serie spezifizierten Geschwindigkeit.
Antriebsspindel, Lager und interner Stopper kénnten beschadigt sein.

4. Die Schubkraft muss auf 100% eingestellt werden.

Wird die Schubkraft auf unter 100% eingestellt, kann sich die Zykluszeit
verschieben, was einen Alarm ausldst.

-~
Z

A\ Achtung

5.

6.

Die tatsachliche 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.

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

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

7. Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb auf eine Position

8.

9.

10.

11.

in einem Abstand von min. 2 mm vom Werkstiick ein.
(Diese Position wird als Vorschub-Startposition
bezeichnet.)
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 Werksttickbreite nicht erreichen.
b. Vorschub-Alarm ("Pushing ALM")
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub--
Startposition zurlickgeschoben.

Die Oberfliche der Kolbenstange nicht verkratzen oder
verbeulen.

Dies flhrt zu einem fehlerhaften Betrieb und einer verkirzten
Lebensdauer.

Eine Verwendung als Stopper ist nicht méglich.

Verwenden Sie bei Verwendung als Stopper die Fiihrung auBen.

Der Anschluss muss so erfolgen, dass StoBbelastung und
Last nicht einwirken, wenn eine externe Fiihrung
vorgesehen wird.

Verwenden Sie eine frei bewegliche Verbindung wie z.B. ein
Ausgleichselement.

Da Gehduse selbst nicht bei fixierter Kolbenstange
betreiben.

Dabei findet eine (bermaBige Lasteinwirkung auf die Kolbenstange
statt, die einen fehlerhaften Betrieb und eine verkiirzte Lebensdauer
zur Folge hat.

12. Wird ein Antrieb betrieben, der an einer Seite fixiert und an

SvVC

der anderen Seite frei ist (Grundausfiihrung,
Flanschausfiihrung), kann die am Hubende verursachte
Vibration die Einwirkung eines Biegemoments auf den
Antrieb verursachen. Dies kann Schéaden hervorrufen.
Installieren Sie in einem solchen Fall ein Stiitzelement, um
die Vibration des Antriebsgehduses zu unterdriicken oder
verringern Sie die Kolbengeschwindigkeit, bis das
Antriebsgehéuse nicht mehr am Hubende vibriert.
Installieren Sie ebenfalls ein Stiitzelement, wenn Sie das
Antriebsgehéduse bewegen oder wenn Sie einen Langhub-Antrieb mit
einem fixierten Ende horizontal installieren.
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Serie LEY

Al

Elektrischer Zylinder
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

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

|

Handhabung

/A Achtung

13. Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn

15.

ein Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.

Unter Anwendung eines Drehmoments verformt sich die
verdrehsichere Kolbenstangenfiihrung und die Verdrehtoleranz
geht verloren.

Verwenden Sie fiir die Montage des Produkts Schrauben mit der passenden
Lénge und ziehen Sie diese hdchstens mit dem max. Anzugsdrehmoment fest.
GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wahrend sich bei einem
zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Halteposition veréndern und das Werksticks
herunterfallen kann.

Siehe nachstehende Tabelle fir ungefdhre Werte des

zulassigen Drehmomentbereichs. Montage Gehéuse  Gehéuseunterseite Schraubenmontage (bei Wahl von "Gehéuseunterseite mit Gewindehohrung)

zulassiges Drehmoment LEY160] LEY250] LEY32 max. max.
max. (N-m) 0.8 11 1.4 Modell | Schraube | Anzugsdreh- |Einschraub-
- - - moment (N-m)| tiefe L (mm)
Bevor Sie eine Mutter oder ein Befestigungselement auf das tsys M4x07| 1.5 55
Kolbenstangengewinde schrauben, stellen Sie sicher, dass die 25| M5x 0.8 3.0 6.5
LEY32| M6x1.0 | 5.2 8.8

Kolbenstange vollstandig eingefahren ist, und setzen Sie einen
Schraubenschliissel an der Schllsselweite des Uberstehenden
Teils der Kolbenstange an. Achten Sie beim Festziehen darauf,

Montage / Motorseite / Zylinderkopf Schraubenmontage

dass das Drehmoment nicht auf die verdrehsichere Flhrung Motorseite max. max.
wirkt. Modell |Schraube | Anzugsdreh- |Einschraub-
O x moment (N-m) [tiefe L (mm)

. LEY16 | M4x0.7 15 7

Schraubenschliissel
ChaUbensensse LEY25| M5x0.8 3.0 8
N LEY32| M6x1.0 | 5.2 10
Kolbenstangenende ’ Wartung
14.Halten Sie das Kolbenstangenende mit einem AWarnung

1. Unterbrechen Sie die Spannungsversorung wéhrend
Wartungsarbeiten und dem Austauschen des Produkts.

o Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Kolbenstange zu verhindern. Wenden Sie beim Festziehen
der Schrauben fiir die Montage eines Werkstiicks, einer
Vorrichtung usw. das korrekte Anzugsdrehmoment
innerhalb des spezifizierten Bereichs an.

Andernfalls kommt es zu einer anormalen Reaktion des Signalgebers, Intervall Sichtpriifung _|Zahnriemen
dem Spiel der internen Flihrung und einem erhéhten Gleitwiderstand usw. Inspektion vor der taglichen Inbetriebnahme @) —
Inspektion alle 6 Monate / 250 km / 5 Millionen Zyklen* @) O

Befes“gtes Gehéuse / KOIbenStangen'lnnengeWinde * \Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, die am frihesten anwendbar ist.

max. MaX. o et ® Punkte fiir die Sichtpriifung
Modell | Schraube | Anzugsdreh- | Einschraub- (mm) 1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
moment (N-m)| tefe L (mm) 2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
LEY16 | M5x 0.8 3.0 10 14 3. Vibration, Geréusche
LEY25 |M8x1.25| 12.5 13 17 T v
LEY32 M8 x125| 125 13 22 ® Punkte fiir die Riemenpriifung

Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den Riemen aus, wenn der
Riemen den unten genannten Zustand aufweist. Stellen Sie auBerdem sicher, dass Ihre
Betriebsumgebung und dass die Betriebsbedingungen die fiir das Produkt spezifizierten
Anforderungen erfiillen.

Befestigtes Gehduse / Kolbenstangen-AuBengewinde
(bei Wahl von "Kolbenstangen-AuBengewinde")

Kolbenstangen- ] e offeKtive - . a. Abnutzung des zahnformigen Gewebes
mutter Modell Ge‘:gg‘ie' Anzugsdeh- | Gewindelinge SC““‘(SS:W‘)We"e Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt, die Fasem verfarben
9 moment (N-m)| L (mm) sich weiBlich. Die Faserlinien werden undeutlich.
M?‘ LEY16 [M8x1.25| 125 | 12 14 b. Riemenseite I5st sich ab oder ist abgenutzt
LEY25 M14x15| 650 | 205 17 Riemendecke nimmt runde Form an und ausgefranste Fasern ragen heraus.
Endbuchse LEY32 [M14x15] 650 | 205 22 . I .
oy . ‘ c. Riemen teilweise eingeschnitten
AST B j Kolbenstangenmutter|  Enshrabide Der Riemen ist teilweise eingeschnitien. Fremdkdrper, die von den Zahnen
ANV mlst Modell \Schilsselwelte) Lénge | Bosigngan auBerhalb des geschnitienen Teils erfasst werden, verursachen Beschédigungen.
AN (mm) (mm)  [Kobensiangenende (mm)
] j LEY16| 13 5 min. 5 d. Vertikale Linie von am Zahnriemen )
Einschraubtiefe Befestiging |LEY25 | 22 8 min. 8 Beschédigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem Flansch lauft.
am Kolbenstangenende - [ Fy32| 22 8 min. 8 e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.

Schraubenschliissel o.A. um ein Verdrehen der !

* Kolbenstangenmuttern sind inbegriffen. f. Riss auf der Riemenriickseite
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Servomotor-Controller

~ Serie LECA ,

i ]
o Y
Illll.l.lll:llj. = b lL 4|u _u REdE
SEHISISEESE an nEmml ==

@ |/0-Kabel

Spannungsversorgung fir
I/0-Signal 24 VDC

@ Controller Bitte sehen Sie eine SPS und eine Spannungsversorgung
! von 24 VDC i die 1/0-Signale vor.

Optionen

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

0: Umsetzer
Antriebskabel ®----

® Kommunikations-f| | . | [ software zum
kabel- g Programmieren des
ot Controllers

USB-Kabel®

zu CN1

Spannungsversorgung
des Controllers 24 VDC

AnschluBkabel und
Spannungsversorgung sind
vom Kunden zu stellen. (Die
Spannungsversorgung mui3
ohne Strombegrenzung

betrieben werden.) ® Teaching Box
(mit 3 m Kabel)

@ Spannungsversorgungsstecker
(Zubehor)

Programmieren des Controllers
Uber Teaching Box




Schrittmotor-Controller

Serie LECP6

Servomotor-Controller

Serie LECAG6

Bestellschliissel

A Achtung LE C P 6 N -

Anm. 1) CE-konforme Produkte 1
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde I_l
gepriift, indem der elektrische Antrieb der | Antriebsserie
Serie LEY mit dem Controller der Serie LEC Controller Serie LECP6 Serie LECA6
kombinierl wurAde. Die EMV-Richtlinie ist von Bestell-Nr. Antrieb
Kunden und von de Besfuseung sonsiger | KOMPatibler Motor '
clektrischer Gerdte und Verdrahtung ] Angabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
abhéingig. Aus diesem Grund kann die P | Schrittmotor Beispiel: Geben Sie [LEY16B-100] fiir LEY16B-100-
Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC- R16N1 ein
Bauteile zertifiziert werden, die unter realen A |Servomotor Anm. 1)
Betriebsbedingungen in Kundensystemen —°0pti0n
integriert sind. Daher muss der Kunde die .
Erfillung der EMV-Richtinie fur das | Zahl der Schrittdaten ¢ 1/0-Kabellénge — | Schraubenmontage
Gesamtsystem bestehend aus allen n — ohne Kabel | | DA™ 2)| DIN-Schienenmontage
) “2?““”?9“ und Anlagen Uberpriifen. 1 1.5m Anm. 2) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
(@ Fir die Serie LECA6 (Servomotor- A ) Bitte getrennt bestellen
Controller) wurde die Erfillung der EMV- usgangsart 3 3m 9 :
Richtlinie mit der Installation eines Stérschutzfilter- N | NPN 5 5m
Sets geprift (LEC-NFA). Siehe Seite 26 fir P | PNP

weitere Informationen zum Stérschutzfilter-Set.
Siehe LECA-Betriebsanleitung fiir Informationen

i = \Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wahlen (-P6J)
zur Installation.

ist es nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen.

4 )
Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~_____occcmmm-=m=777TT
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes [E_mm ]
(D) Uberpriifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds bereinstimmen. el
2 Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/0-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @
© J
Technische Daten
Technische Daten
Modell LECP6 LECAG6
kompatibler 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 X : . :
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]
Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler)
Encoder A/B-Phase,ﬂ 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/0-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem naturliche 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 (Kuhlflache)
(MQ) und SG-Klemme 50 MQ (500 VDC)
. 1 hr, nmont
Gewicht (g) 1?8 ngN-gléE?eneﬁmgggge)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
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Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6
Servomotor-Controller Serie LE CA 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECI611-0J) b) DIN-Schienenmontage(LEC61C1D-[7)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel Erdungskabel

Einbaulage :> i

DIN-Schiene

I~

—

Einbaulage ::>$

7

Erdungs-

ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz

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

DIN-Schiene L
12.5 5.25
AXT100-DR- (Abstand)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. o] AL
Siehe Abmessungen auf Seite 20 fiir Montageabmessungen. e i
Ie}
0
125
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 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5| 498 | 510.5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben)
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.
19
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECI6[11-[1)
81.7
( ) 04.5 a5
66 fir Gehduse-
LI Spannungsversorgungs-LED griin montage 31
(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet) \

Alarm LED (rot)

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

CNS5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

o —
CN3 Encoder-Stecker = ¥
CN2 Motorstecker
CN1 Spannungsversorgungsstecker
-
N
4.6
fur Gehause-
montage

b) DIN-Schienenmontage (LECJ6J1D-[1)

Siehe Seite 19 fir Abmessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
(81.7) (11.5)

66 35
1 31

" o

—

N 2

3 g

Bk

8| ?

£l Z

=)

z| &

N =| ©

] 5| g

=4 5

" -528(\1
i © ]
i o o |~

Hi [[od [=4 )

i 5] S| =

" 0| 5

i ]

M 8 >

=l o

9| 5

> @

%]

%Q

<

=) G

5| @

o 38

N2

(%]

N~

-~

©

-

91.7) *

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden, halten Sie einen
Abstand von min. 10 mm ein (bei Verwendung der Modelle LEY25, 32).
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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 o0.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 o~
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 | A11 |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 B1IO —{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 Vorschub 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 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
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter Je hdher 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.
Verzdégerungsparameter Je hoher der Verzégerungsparameter Je hoher 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
Schub-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 | Area1, 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 StoBkréaften
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 | Areat, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In - Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg uberschritten, schaltet sich das INP-
Ausgangssignal nicht ein.
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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 :
Position anfahren ;Step-No. i Schubbetriebs ;Step-No. i
l'"'-’ :"".’
H EIN EIN
IN _I i FreTmeemsee- 1 |AUS IN _I L o mmmms ey ' AUS
Eingang : Ausgabe der | Eingang i Ausgabe der |
DRIVE iStepNo. | - DRIVE iStep-No.
’
EIN T EIN
ouT ouT ili
AUS W AUS
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP A INP i
1 n
I i
I 1
P )
[ o
/ '-| \ i
Geschwindigkeit 1 0 mm/s U Pt
P : Geschwindigkeit m— 0 mm/s
Positionierbetrieb :- ',| Schubbetrieb ',' ',‘
______________________________________ H [ S [
i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter E i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger i
! befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. H 1 LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
+ "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
A BUSY T
usgang us ' AUS R ou ' .'". AUS
usgang n
' i EIN
()
— AUS
Geschwindigkeit 0 mm/s i
HOLD wéhrend des Betriebs ; b e eee o 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
ZSVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor

Antriebskabel fiir Schrittmotor
LE-CP- é / Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m

LE-CP-

Kabellédnge (L)

1

1.5m

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

3
5
8
A
B

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 W|>| o iuv|w|=

mit Bremse und Sensor e

Belegung

) ) Stecker C (14.2)

Antriebsseite g 5 Belegung
ST JHL
N i \ ¢ 1
sy LN © 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)
. . v —

Antriebsseite 0 13 Belegung
< — - ‘ A1l B1
= ﬁ -

— T === —~ A6 B6
SteckerA € ~ (14.7)
@0.7) |—— °© 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 _ _ IFENize 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
777777777777777777 - J— 3
1
LE-CP- g/ Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m
Antriebsseite Controller-Seite
SteckerA R Stecker C (14.2 Belegung
< 1 —~ Al B1
< 3
EI ___'_/1/ ‘ €| = pe IE",I B6
N Al B1
> ] P [ =
stl . 2 A3 B3
Stecker B 3
(30.7) D—— °® L (11) (14.7)

(10)

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

Belegung
2

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.
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Controller-Seite
—-

Antriebsseite w0
D — 2| 0o
Stecker A el = Stecker C 142 Belegung
SR === i
= RN R NN B I . B A6t B6
N EEES Al B1
S —— — ‘ A3 B3
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 _ _ IFNiEs Steclger 8
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‘ XHXKX : ;‘ schwarz 6
B B-6 7 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-

Kabelldnge (L)

1 1.5m
3 3m
5 5m
8 8 m*
A 10 m*
B 15 m*
(o 20 m*
* Fertigung auf
Bestellung

Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor

LE-CA-

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

O|W > o v w =

mit Verriegelung und Sensor ¢

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.

SvVC

O

LE-CA- Controller-Seite
Antriebsseite o
Stecker C (14.2) o
-—

Belegung _ - Belegung
1 5 o] (23.7)  Stecker A @ (16.6)
3 4 e ) 321

- il 4t

(13.5) < S | ¢ | 145,

S | RPN i
@ AB
g X (14.7)
(30.7) L
(10) Stecker B Stecker D
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weif3 2
w 3 schwarz 3
. Belegung ) Belegung
Schaltkreis Stecker B _____Abschirmung Farbe Stecker D
Vee B-1 1 7 7 t  braun 12
Masse-Anschluss A-1 M schwarz 13
A B-2 1 — — t rot 7
A e RO OO GHER N - 5
B B-3 1 — — t _ orange 9
B s OO0 T 8
Z B4 4 y ,’ y ,’ ] gelb 11
Z A-4 ; : schwarz 10
Mo e N - § — 3
Anschluss der Abschirmung
—B LE-CA-O-B
T Antriebsseite
-— Controller-Seite Belegung
& =27 . stecker At N &l (166)
%) (23.7) Stecker A2 0| o Stecker C (14.2) o

Belegung ecker s .

1 2 % I
3 4 < ———7/ [} ¢ |

=" S | [t

(13.5) -

Y
si | | ) |
- N
o)
(30.7) ® L (14.7)
Stecker B Stecker D
f Belegung Belegung
2alialileels Stecker A1 D Stecker C
U 1 rot 1
\ 2 weif 2
w 3 schwarz 3
f Belegung ) Belegung
Schaltkreis | giacker A2 ____Abschimung ____ 29 Stecker D
Vee B-1 1 £ £ ' braun 12
Masse-Anschluss A-1 M schwarz 13
A B-2 1 — — t rot 7
A e 1+ XOOOCT T 5
B B-3 1 — — t _ orange 9
B s OO0 T ey 5
Z B-4 3 — — ] gelb 11
z A-4 = . ; ™ . schwarz 10
7777777777777777777777 - J— 3
Schaltkreis gf'elg““g Anschluss der Abschirmung
ecker
T R R D @ @ GR— :
Verriegelung (-) A-1 ? ¢t schwarz 5
TR et B C.O.C G ‘
Sensor (=) Anm.) A-3 ? ¢ schwarz 2
25



Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor
1/0-Kabel
LEC — CN5 — Controller-Seite SPS-Seite
Belegung
= A B1 A1
" — Sl .
Kabelldnge (L) = 3 Al3
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
— A1l hellbraun | & schwarz B1 gelb L rot
* Leit Be: AWG28
eflergrobe A2 helloraun | ® 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 | ® rot B6 weil3 L schwarz
A7 grau u schwarz B7 weifl3 L rot
A8 grau u rot B8 hellboraun | @ B B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbraun | m m = rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H E B | schwarz
A1 helloraun | @ & 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® fur Informationen zur Installation.
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Serie LEC

Controller-Einstellsoftware / LEC-W1

®

(2 Kommunikations-
l kabel- @ USB-Kabel

(3 Umsetzer

Bestellschliissel

LEC-Wi1

Controller-Einstell-
software Controller-Software
(Japanisch und Englisch sind erhéltlich.)

Inhalt

— (D Controller-Software (CD-ROM)

PC (2 Kommunikationskabel
(Kabel zwischen Controller und Umsetzer)

(3 Umwandlungseinheit

@ 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.

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode" Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

I3 ACTGantralier — [Step Datal 01 -
Filef) View(y) Actionld) Windowld) Heb(p

FilelE}  Edit Comm  Setting
5 .
- = RATH ORIG Stop
Step No. Position Swed Ferce
Ho D nsn mm mm/s 30 X Get Fos |
Sletus :
e | e [ o Teot DRV
Step Data
LEN Hove W Seen Pesilion PushinsF Pushinse Pos
LLTES L1 I I [
0| Absolule e .09 L} L} 1.00
1|Abzalute 1nn 10.08 L] L} 1.00
£|Absulute 100 20,09 L} 1.00
3| Absalute 200 an.os L] L] 1.00
4| Absolute 00 40,08 L 1.00
B|Absalute 200 E0.08 d L} 1.00
G| Absolute 00 G008 L} L} 1.00
T|Abzolute 4nn 70.08 [} L] 1.00
BlAbsolute 400 00,08 L L} 1.00
8| Absalute 0o an.08 L] L] 1.08
Move Speed 20 [mmsec] Move dutace Mave
I = — w3 - x|
Resdy 10000 =~ 300.00

o 73 ool e

Tien Monitor -
Them Valun - ieload S T3 L BrS1E
Controlier 10 1 il i
10 _satern £ Download [Sten No. F LA
ACE/UEC patbern Trapezeid-mot ion TS .80
S-wotion rate v [rera b i3 ]
Strake(s) 240,00 Uetoad a1} [E 0 >
Shrokei-) -200.00 - = ALARM
[P ] e Targat Posn 4.00
Vo sront S Domtend 1] S —— -
Def In position 1.00
ORIG of faet .00 WOt |
Max force mw
Pars protect 1 ConmontStnplinta Losd o e
Enal i Disable (LR} DRIVE LI

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 gleichméBiges Verfahren
verwendet werden.

oM wr 2 e |
w2 | i
oo ama
| wrs |
| 1]avasiute 100 n 1
[ 2|Mbsclute 100 . 2 ? sy {
| 9 Absalute o B0.00 2000 2000 ] 1
; 4/ Absalute F{]) 40.00 000 000 L] HmD AREA |
5 abzoluls 00 50,00 800 Hood L]
| B &bsoluls &00 E0.00 000 2000 L] ——
| T apsoiute 400 To.eo 000 000 o w LLL 0.0 oo 1.90
8| Absolute 400 B0.00 000 1000 L] (] ] 100 .00 0.00 1.80
| 9 Ansolute s00 80.00 2e00 2000 ] L] ] 100 .00 0.00 1.80
| 10| Absclute 00 100.00 an00 w0 L] ] ] 100 .00 0.00 L~
Feady Mode  Mormal

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@® Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgénge kénnen durchgefihrt werden.

O
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Freigabetaste

(Option) \ [
{

Serie LEC
Teaching Box / LEC-T1

Bestellschliissel

C€

LEC-T1-3J

Teaching Box l lFreigabetaste
— |ohne
Kabelldnge S | mit Freigabetaste
« Verriegelungsschalter fur
JOG Testfunktion
Anzeige ¢
J |Japanisch * Stopptaste
E | Englisch @mit Stopptaste ausgestattetl

S Technische Daten

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 wird zur Verfiigung gestellt 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 Nend Baton
- Data Step No.
JOG * JOG-Betrieb - Monitor Einstellung von zwei unten dargesteliten Parametern
* Zuriick zur Ausgangsposition JOoG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
Test « 1-Schritt-Betrieb Test
e 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
* erneuter Achsenanschluss 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
28
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Teaching Box Serie LEC

Normal Mode

Aufbau der Meniipunkte

Funktion Beschreibung Menu step Daten
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
- Parameter Bewegungs-Modus
Parameter * Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung 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
A Aml’iebSl','lberwaChung Parameter q
o Ausgangssignal-"L"Jberwachung L Basic U L |
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monotor
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzte Step no.
Y - Ausgangklemme : .
gsrﬁi?tjggﬁhj:g Parameter des Eingangklemme _‘ Ausgangssignal-Monitor |
Controllers, der fir die Test —{ EingangssignaI-Monitor|
Kommunikation verwendet wird,
JOG/Verfahren

speichern (vier Dateien kdnnen —{ Ausgangsklemmen-Monitor|

gespeichert werden, wobei ein [ Zurtick zu ORIG

File Schrittdaten- und Parametersatz -Orﬁlisg;:titrir;ir?er Ausgang _{ Eingangsklemmen-Monitor |
als eine Datei gespeichert wird).
 Laden in Controller Alarm Active ALM
L&adt die in der Teaching Box I - -
gespeicherten Daten in den ﬁttfgl;rcgnﬂ? der Alarme ﬁlrjazr?r:?g:sk:tver Alarm
Controller, der flr die 9
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log
* Gespeicherte Daten I3schen — 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
- - Anzahl max. Antriebe
Reconnect * wiederverbinden Passwort
Distance unit
L Reconnect
Abmessungen

4 102
/_Q?/@ Pos.|  Beschreibung Funktion
@\\ C A L1 1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
I- 2 | Ring Schlisselring zum Befestigen der Teaching Box
— . 3 | Stopptaste Dyrch Dr[]cken der Taste wird der Betrieb gestoppt.
@@ ° @\E Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
@ ® 4 | Stopptastenschutz | Schutz fir den Stoppschalter

®/
®
Q@
[

. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten
Freigabetaste

@ 5 > Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen,
(Option) wie Datenanderung, werden nicht abgedeckt.
O™ 6 | Tastschalter Tasten fur Eingabe

7 | Kabel Lénge: 3 Meter

8 | Stecker Stecker, der an CN4 des Controller angeschlossen ist

22.5
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Serie LEC

Al

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite hinsichtlich Sicherheitsbestimmungen.

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

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung \

AWarnung

. Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung angelegt ist.
Andernfalls kann es zu Funktionsstérungen und Beschédigungen kommen. Ist
die Spannung niedriger als die spezifizierte Spannung, wird die Last
méglicherweise aufgrund eines internen Spannungsabfalls des Controllers
nicht bewegt. Bitte Uberprifen Sie vor der Verwendung die Betriebsspannung.

2. Das Produkt nicht auBerhalb der angegebenen
Betriebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kénnen Brand, Funktionsstérungen oder Beschadigungen des
Antriebs die Folge sein. Bitte (berprifen 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 unverziiglich 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,
ausfallsicheres System usw.

5. Wird bei unerwartet hoher Warme- oder Rauchentwicklung o.4.
des Controllers die Gefahr von Personenschiden befiirchtet, ist
sofort die Spannungszufuhr fiir das Produkt und das System
abzuschalten.

Handhabung

A Warnung

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

2. Das Produkt nicht mit nassen Hénden in Betrieb nehmen oder
einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

3. Beschédigte 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,
waéhrend 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 (iber 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-, Verdrahtungs-
und Wartungsarbeiten mindestens 5 Minuten nach Abschalten
der Spannungsversorgung mithilfe eines Multimeters.

Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

30

9.

10.

1.

12.

13.

14,

15.

16.

17.

A Warnung

Statische Elektrizitdt kann Fehlfunktionen verursachen oder den
Controller beschéddigen. Den Controller im angeschlossenen
Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie den Controller im Rahmen von Wartungsarbeiten berihren, treffen Sie
ausreichende MaBnahmen zur Minderung statischer Elekrizitét.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die Luft
Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthilt.

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

Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern einsetzen
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts oder zu Fehlfunktionen kommen.

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

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-Induktionsofen, Motoren usw.) in der Nahe des Produktes
befinden, kann dessen interner Schaltkreis beschédigt oder zerstort werden.
Vermeiden Sie Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgeméfBe
Verdrahtung.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations-

StoBeinwirkungen installieren.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Geréts 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 selbststéndig unterdriickt.

und

|

Installation

/A Warnung

1. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegerate auf

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

2. 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.

3. Den Controller und die Peripheriegeréte nicht mit einem groBen

elektromagnetischen Schiitz 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
Néhe einer derartigen Vibrationsquelle.

4. Installieren Sie den Controller und die Peripheriegeréte auf einer

ebenen Flache.

Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine (ibermaBige
Krafteinwirkung auf das Geh&use usw. bewirken und somit Probleme
verursachen.

& S\NC



Al

Serie LEC

Controller und Peripheriegerate/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite hinsichtlich Sicherheitsbestimmungen.

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

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung \

/A Achtung

1. Verwenden Sie eine Spannungsversorgung die keine
Spannungsspitzen erzeugt.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende
Vorkehrungen vor.

2. Die Spannungsversorgung fiir Controller und 1/O-

Signal sollte getrennt und nicht
einschaltstrombegrenzt sein.

Wird die Spannungsversorgung mit begrenzten Einschaltstrom
verwendet, kann es wahrend der Beschleunigung des Antriebs zu

einem Spannungsabfall kommen.

3. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor

Spannungsspitzen. Fihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung des
Controllers und der Peripheriegeréate aus.

|

Erdung

AWarnung

1. Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu ver-
hindern.

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

Peripheriegeraten erfolgen, um die Erdungsdistanz
gering zu halten.

4. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.

% S\NC

AWarnung

1. Fiihren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.

Vergewissern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht geldst
haben.
Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstérungen fihren.

. Fiihren Sie nach Beendigung der Instandhaltungsarbeiten

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

3.Den Controller und die Peripheriegeréte nicht demontieren,

4.

modifizieren oder reparieren.

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

. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht priifen.

. Lassen Sie ausreichend Freiraum fiir Instandhaltungsarbeiten.

Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz fir

Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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Elektrische Greifer

2-Finger-Greifer-----------------------------o
Serie LEHZ Serie LEHF
e Kompakt bei geringem Gewicht ® Fir Langhubbetrieb, fir :
Zahlreiche Haltekrafte das Halten verschiedener CAT ES100-77
Bau- H Ub{ . Haltekraft [N] WerkStUCkatn " H Ub{ . Haltekraft
gréBe be;s;;hg Standard | kompakt — LA beEdmsne:]“g [N]
10 4 . 2 bis 6 10 16 (32) 3 bis 7
6 bis 14
16 6 3 bis 8 20 24 (48) 11 bis 28
20 10 , ) 32 32 (64) 48 bis 120
16 bis 40 | 11 bis 28 B
25 14 - \ > 40 40 (80) 72 bis 180
32 22 [52bis130| — - (): Langhub
40 30 |s4bis210| — -

3-Finger-Greifer--------------------oooooo oo

Serie LEHS

e Zum Halten runder Werkstuicke

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 Kompaktschlitten

Serie LES

e Kompakt und Platz sparend
Verkleinerung der BaugréBe um 61 % im Vergleich
zu herkdmmlichen SMC-Produkten)

e reduzierte Zykluszeit

/

Max. Nutzlast [kg]

CAT.ES100-78

max. Beschleunigung und Verzégerung: Hub Geschwin- |Antriebs-
BaugréBe (mm) Schrittmotor | Servomotor | digkeit | spindel
5,000 mm/s? (mm/s) | (mm)
horizontal | vertikal | horizontal | vertikal
max. GeSChWindigken: 400 mm/S 2 0.5 2 0.5 | 10 bis 200

LESH8R 50, 75

0.25 1 0.25 | 20 bis 400

2 5 2 10 bis 200
1 25 1 20 bis 400 10
4 6 2.5 | 10 bis 150 8
2 1.5 | 20 bis 400 16

e Positioniergenauigkeit: +0.05 mm
Positionieren mit bis zu 64 Positionen LesHier| 50,100

e 2 Montagevarianten

LESH25R | 50, 100, 150

OO (H»|O | =
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S e r i e L E - E ., Elektrischer Antrieb o

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffihrung

e Einfache Gehausemontage / Verkurzte 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|SSHub digkeit | genauigkeit

BaugréBe (ko) ) s (o)
16 10 bis 400 500
Serie LEFB LEFS 25 20 bis 600 500 +0.02
= 32 45 bis 800 500
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----------------------------m-m
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

/\ 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 — Ausfiihrungsrichtlinien 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 diirfen 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.

-
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SMC Corporation (Europe)

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

Belgium @ +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2B +359 29744492 Www.sme.bg office@smc.bg

Croatia B+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@smepneumatics.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

A Warnung

. 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
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Lithuania @ +37052308118 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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