Mesa eléctrica d¢

Los sistemas de transporte y medicion de longitud y.empuije se han
miniaturizado gracias al uso de un motor lineal:
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g\m
/M

Fuerza maxima
de empuje

6N

Nuavo

q

) - | T &
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® Facil programacion (entrada del tiempo de ciclo)
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Medicion de piezas

Peso de-la carga 100 g, carrera 5 mm

Frecuencia max.

de trabajo

Rechazo de productos no conformes, etc.

Serie LAT3

(Se muestra el valor medido)

Basta con introducir.
3 parametros: -
tiempo de posicionamiento,

posicion de destino, J&
peso de la carga.
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Mesa eléctrica de precision

Compacta y ligera

Modelo W [mm] L[mm] H [mm] Peso[g] Montaje del cable

| LAT30-10 | | 130 | El conector del cable no sobresale por encima del actuador.
LAT3C-20 m Mesa Conector

LAT3D 30 Cable del actuador

Orificios del pasador
de posicionamiento
para colocar la pieza

4 orificios roscados
para montaje de la

Orificioi del pasador de
pieza de trabajo

posicionamiento para colocar
el cuerpo del actuador

4 orificios roscados
para montar el cuerpo
del actuador

p—

Ol N
Tope (para evitar que la mesa se
separe del actuador)

Montaje de la pieza Montaje del cuerpo

La mesa lineal se suministra con orificios del pasador 2 opciones de montaje del cuerpo
de posicionamiento para localizar la pieza como equipo estandar.

Orificios del pasador de posicionamiento I -

Montaje inferior (orificios roscados)

Orificios del pasador
de posicionamiento para

¥

Montaje superior (orificio pasante)

Sensor
(encoder lineal 6ptico)

Repetitividad de | Medicion de Carqa méxima de trabaio
posicionamiento | empuje 9 191 velocidad

Empuie | | | maxima

Resolucion Tipo Tipo MAaximo Precisiéon | Precisién | Horizontal | Vertical
instantaneo

1 i _ N
LAT3F - 1.25 pm Motorllnealld.e Guia lineal con 2

20 campo magnetlco bolas circulantes 400 mm/s
en movimiento

Diseﬁo y principio de funcionamiento )

Cabeza de sensor del encoder lineal El iman permanente se monta en la
parte inferior de la mesa y la bobina se Se mueve hacia
— monta sobre la superficie superior del la derecha
Euita Mincel _ | (lado de movimiento) rail. Cuando se suministra cortiente a la
[ : bobina, se genera un_pplo norte (N) en
permanente o el centro de la superficie superior de la
' bobina. Dicho polo norte atrae al polo
Bobina B sur (S) del imén permanente situado a
: la izquierda y repele el polo norte de la
derecha. Estas fuerzas de atraccion y
repulsion generan la fuerza de empuje.
De esta manera, se aplica una fuerza de
empuje sobre la mesa hacia la derecha
y la mesa se mueve hacia la derecha. <e Se mueve hacia la izquierda
rza

Motor lineal Guia lineal Empuje

Modelo Carrera

Iman permanente

(lado fijo) Escala de encoder lineal

Si se suministra corriente a la bobina en

sentido inverso, se generara un polo sur
(S) en el centro de la superficie superior
de la bobina. De forma similar, la apli-
cacion de una fuerza de empuje sobre
la mesa hacia la izquierda hara que la
mesa se mueva hacia la izquierda.

SvVC




Serie LAT3

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

El tiempo de arranque se reduce enormemente con un
sistema listo para usar y facil de configurar.

Las funciones que se describen a continuacién hacen que el arranque sea rapido y sencillo.

O©Funcion de comprobacion del estado de las entradas/salidas en paralelo

Se puede comprobar el estado de las sefales de entradas en
paralelo o se pueden activar manualmente las sefiales de
salida en paralelo usando un PC.

Con-tftallédor
OMétodo de entrada del tiempo de ciclo

Soélo es necesario introducir la posicion de destino y el tiempo de
posicionamiento, no es necesario introducir la velocidad, aceleracion y
deceleracion.

(El método de entrada de velocidad le permite introducir la velocidad).

— / { tiempo de ciclo
Posicién actual | - ', [Posicion de desti
’ A n estino
P '\ FM OEntrada de datos de paso
El tipo de operacién del motor de tarjeta y la condicion se preajustan

JTiempo de posicionamiento en los datos de paso. El motor de tarjeta se opera conforme al
contenido del nimero de datos de paso preajustados seleccionado.

OPatrones de funcionamiento integrados

de posicionamiento (Absoluta ¢ Relativa)

Operacion

......... Método de entrada de la velocidad
/ X Método de entrada del

Velocidad

Absoluta: La mesa se desplaza hasta la posicién de destino

con referencia a la posicién de origen y se detiene alli. 'Sr:ep 25‘6
. . s . 2 itioni Spes firoe e
Relativa: La mesa se desplaza hasta la posicién de destino e e e S e I e R

con referencia a la posicion actual y se detiene alli.

VFasition Absolute

Fushing Relative /

Operacion de empuje (Absoluta ¢ Relativa) P T——

________ Método de entrada de la velocidad | de operacion
- ’ \ , R . Sefting range: 0to 30 mm (0.001mm increments) The connector side is considered as absolute 0.
_tg ,I “ Método de entrada del tiempo de ciclo Positioning repeatability LAT3-* +0 08rmm, LATSF-* + 0 005mm
ks 7 " N Mo | Operstion | Move M | Pozition T Time | Speed | Accel | Decel | Theust
k-3 ', | Baja velocidad O [ Pos [ @ABs [ 0000 0
o ’ \ 3 Pos ABS 30000 030 0 i 0
> 7 Empuje 3 Poz ABS 16.000 0z0 a a 0 1.0 0|
/ 3 4 Pos REL 1.000 ooz €] €] o 1.0 1)
5 Pas REL ~1.000 003 a a 0 1 0
6 Push ABS 5000 070 ] i i 20 0
Tiempo de posicionamiento — - 7 Fush 5,000 g o 10 0
pocep Posicion de destino 8 Pas 5000 Datos de paso i 0 10 0
9 Pos 5000 o o 1.0 1]
o 10 Pos 5000 ] i i 0 10 0
La mesa se mueve a una posicién cercana a la 1 Pos 5000 i i i 10 0
L ) ) : S 12 P 5000 [ 0 0 0 1 0
posicién de destino, decelera a baja velocidad e inicia B e 5000 g g g i i
el empuje después de entrar en contacto con la pieza. Lo 2o = g i g

Funcion para medir y diferenciar las piezas

El tamafio de la pieza se puede medir a partir de la posicion de
parada de la mesa llevando la mesa hasta el punto en que entre
en contacto con la pieza.

La calidad de las piezas se puede diferenciar
0 comprobar usando sefiales de salidas en
paralelo que se corresponden con los rangos
de posicion preajustados de la mesa.
Ademas, el uso de un contador mdltiple
(accesorio opcional, consulte la pagina 30)
permite visualizar la posicion de la mesa y
enviar hasta 31 puntos preajustados.




Mesa eléctrica de precision

Ejemplos de aplicacion de la mesa eléctrica de precision

Las aplicaciones descritas a continuacion son tan sélo unos pocos ejemplos.
Cuando use la mesa eléctrica de precision, compruebe detenidamente las especificaciones para seleccionar el modelo apropiado.

Ejemplos de aplicaciones de posicionamiento

Movimiento y posicionamiento de cabezal de sensor  Movimiento y posicionamiento de componentes  Manipulacion de componentes electrénicos

Suministro de componentes a la cinta transportadora ~ Separacion de componentes (cilindro de retencién) Alineamiento de piezas

Medicion del diametro exterior del cable Medicion del grosor de la cinta




Serie LAT3

Ejemplos de actuacion a alta frecuencia

Alineamiento de componentes en un palet mediante vibracion ~ Distribucion de piezas

Ejemplos de aplicaciones de empuje

Empuje de piezas (tacto suave) Posicionamiento de piezas Corte de guias de componentes para moldeado en resina

O
:



I Serie LAT3
Seleccion del modelo 1
Procedimiento de seleccion para operacion de posicionamiento (Consulte paginas 7 y 8 para - KRFENIE viEEEE )

Procedimiento de seleccion Férmula / Datos Ejemplo de seleccion

Condiciones de funcionamiento

Enumere las condiciones de e Carrera St [mm] 15 mm

funcionamiento teniendo en  Carga de trabajo W [g] 200 g

cuenta la orientacion de * Orientaciéon de montaje Montaje horizontal de la

montaje y la forma de la e Angulo de montaje 6 [°] G mesa 6 = 0°

pieza. « Cantidad de voladizo Ln [mm]|[FFK] L1=-10 mm

* Valores de correccion para las distancias a la posicion L2 =30 mm
central del momento An [mm] Tabla 1 L3=35mm
* Tiempo de posicionamiento Tp [ms] Tp =200 ms
* Repetitividad de posicionamiento [um] 100 um
9 Seleccione temporalmente un actuador.

Seleccione un modelo Tabla 2 A partir de la Tabla 2, seleccione temporalmente

temporalmente basandose el modelo LAT3-20, que satisface la

en la repetitividad de repetitivida_d de posicionamiento 100 pm vy la

posicionamiento y la carrera carrera minima St = 15

requeridos. Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30

Carrera [mm] 10 20 30
Repetitividad de posicionamientoum] | 490 [ 45 90 [ 45 190 [ 45
9 Compruebe la masa de carga y el factor de carga.

A partir de la Fig. 2, calcule la ~ Wmax [EEE A partir de la Fig. 2: 6 = 0, da Wmax = 500
carga de trabajo admisible Dado que W =200 < Wmax = 500, se puede
Wmax [g] a partir de la W <Wmax usar el modelo seleccionado.
grafica. S 600

*Confirme que la carga de E “
trabajo aplicada W [g] no = 400
supera la carga de trabajo 2 300
admisible W [g]. S 200

=

S 100

g 00

5 [0] 15 3 4 60 75 90
O (Horizontal)  Angulo de montaje 8[°]  (Vertical

A partir de la Tabla 1, halle los An REER] A partir de la tabla 1, A1 = 32.5

valores de correccién para las

distancias a la distancia a la M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000

posicion central del momento. Mp = 200/1000 x 9.8 (10 + 32.5)/1000

Calcule el momento estatico M Mmax REEE] =0.044

[N-m]. A partir de la tabla 3, Mpmax = 0.3

A partir de la Tabla 3, halle el O = M/Mmax Up=URRg=0ils

momento  admisible  Mmax [ Momento flector transversor |

[N-m] ZOCp + Oly + Olr <1 Mr = 200/1000 x 9.8 x 35/1000

Calcule el factor de carga Oln e Jr%gfg 05

para los momentos estaticos. dr = 0.069/0.2

*Confirme que la suma total =0.35
de los factores de carga de 20 =0.15+0.35
guia para los momentos es- =0.5 =<1, por tanto, se puede usar el
taticos no superan 1 modelo seleccionado.

9 Compruehe el tiempo de posicionamiento.

Halle el tiempo minimo de Tmin A partir de la Fig 3: St= 15 y W = 200, da Tmin = 130

posicionamiento Tmin [ms] a Dado que Tp = 200=Tmin = 130, se puede usar el modelo seleccionado.

partir de la gréfica. Tp=Tmin S 300 | |

xConfirme que el tiempo de % 250 -
posicionamiento Tp [ms] es S 200 Ly =200 /&
mayor que el tiempo minimo 2 g 150 |L130 =T
de posicionamiento. 8 c 100 = —

BE o —

=k 5

£ =1

g 0 5 10 [15] 20 25 30
2 Carrera (distancia de posicionamiento) St [mm]

O
2



Seleccion del modelo Serie LA T3

Procedimiento de seleccion para operacion de empuje

Procedimiento de seleccion Férmula / Datos

Condiciones de funcionamiento

Ejemplo de seleccion

Enumere las condiciones de
funcionamiento teniendo en
cuenta la orientacién de
montaje y la forma de la
pieza.

+Sj utiliza el producto en direc-
cion vertical, tenga en cuenta
el efecto del peso de la mesa
sobre el motor de tarjeta (vé-
ase la Tabla 2) y el peso de la
pieza de trabajo para calcular
la fuerza de empuje del motor
de tarjeta.

Seleccione temporalmente un actuador.

e Carrera St [mm]

» Carga de trabajo W [g]

* Posicion de montaje

* Angulo de montaje 6 [°]

e Cantidad de voladizo Ln [mm] K]
* Valores de correccion para las distancias a la
posicién central del momento An [mm)]

Tabla 1
* Precision de medicién [pm

* Tiempo de posicionamiento Tp [ms]

* Fuerza de empuje F [N]
* Posicion de empuje [mm]

e Direccion de empuje

* Tiempo de posicionamiento + Tiempo de empuje Ta [s]
* Tiempo de ciclo Tb [s]

8 mm

50 g

Montaje horizontal de la mesa
6=0°

L1 =30 mm
L2 =10 mm
L3 =0 mm
10 um
Tp=150ms 4«
4N &
4 mm
Empuje alejandose del conector
4s

10s

Seleccione un modelo tem-
poralmente basandose en la
precision de medicion y la
carrera requeridos.

A partir de la Tabla 2, seleccione temporalmente
el modelo LAT3F-10, que satisface la precision de
medicién 10 pm y la carrera minima St = 8

Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30
Carrera [mm] 10 20 30
Precisién de medicién [um] 30 [ 125 30 [ 125 30 | 125

Calcule la carga de trabajo
admisible Wmax [g].

«Confirme que la masa de trabajo aplicada W
[g] no supera la masa de trabajo admisible.

A partir de la Tabla 1, halle los valores de
correccion para las distancias a la distancia
a la posicion central del momento. Calcule
el momento estatico M [N-m].

A partir de la Tabla 3, halle el momento
admisible Mméx [N-m]. Calcule el factor de
carga Oln para los momentos estaticos.

*Confirme que la suma total de los
factores de carga de guia para los
momentos estaticos no superan 1.

Compruebe el tiempo de posicionamiento.

Wmax m

W =<Wmax

4l Tabla 1

M = W/1000 - 9.8 (Ln + An)/1000

Mmax RLELEE]

Ol = M/Mmax

ZOCp+OLy+OCrS1

A partir de la Fig. 2: 6 = 0, da Wmax = 500

Dado que W = 50 < Wmax = 500, se puede usar
el modelo seleccionado.

A partir de la tabla 1, A1 =22.5

Mp = 50/1000 x 9.8 (30 + 22.5)/1000
=0.026
A partir de la tabla 3, Mpmax = 0.2

Olp = 0.026/0.2
=0.13

220ln = 0.13 < 1, por tanto, se puede usar el modelo seleccionado.

A partir de la Fig. 3, halle el tiempo

minimo de posicionamiento Tmin [ms].

= Confime que el tiempo de posicionamiento Tp [ms] es mayor
que el tiempo minimo de posicionamiento Tmin [ms].

Compruebe la fuerza de empuije.

Tmin m

Tp=Tmin

A partir de la Fig. 3: St=8y W =50, da Tmin = 100

Dado que Tp = 150 = Tmin = 100, se puede usar
el modelo seleccionado.

(1
(2
@ Compruebe carga de trabajo y el momento.
(4
(5

Calcule el factor de trabajo [%].

A partir de la Fig. 4, calcule el
valor de ajuste del empuje
admisible.

A partir de la Fig. 5, halle la
fuerza de empuje admisible
Fméx [N] generada en la posicién
de empuje requerida y para el
valor de ajuste del empuje
admisible.

Confirme que la fuerza de
empuije F [N] no supera la fuerza
de empuje admisible Fmax [N].

Factor de trabajo = Ta/Tb x 100 [EIEd

F < Fmax

Tiempo de aplicacion de la fuerza de empuje

Posicion

Factor de trabajo = 4/10 x 100 = 40 %
A partir de la Fig. 4: LAT3[1-10 y factor de trabajo 40%,
halle el valor de ajuste del empuje admisible = 4.2

< LAT30-10
4.2 | T —

o= NwHoo

Valor de ajuste de
empuje admisible

o

20 80 100

[40] 60

Ta

Tb

Factor de trabajo [%]

A partir de la Fig. 5: LAT3[J-10, con el empuje algjandose del
conector en la posicion de empuje 4 mm, da Fmax = 4.5

Tiempo

O

Dado que F =4 < Fmax = 4.5, se puede usar el modelo
seleccionado.



Serie LAT3
Seleccion del modelo 2

] Seleccidn

/APrecaucioén

1. El aumento de temperatura del motor de tarjeta varia en funcion del factor de trabajo y de las propiedades de disipacion de
calor de la base sobre la que esté montado. Si la temperatura del motor de tarjeta es elevada, reduzca el factor de trabajo
aumentando el tiempo de ciclo, o mejore las propiedades de disipacion de calor de la base de montaje y del entorno.

2. La fuerza de empuje generada por el motor de tarjeta varia en funcion del valor de ajuste de empuje dependiendo de
la posicion de empuje y de la direccion de empuje. Véase mas detalles en Fig. 5.

[SME] Distancias de voladizo: Ln [mm], Valor de correccion para las distancias a la posicion central del momento: An [mm] LE:LIER | Valor de correccion para las distancias a

Posiidn de montaje Mp: Flector My: Torsor Mr: Flector transversal la posicion central del momento: An [mm]
Modelo A1 A2
LAT30-10 22.5 2.2
L1 A1
LAT3-20 32.5 2.2
L1 A1 = LAT30-30 425 22
Horizontal Mp( ,7,%
wj S
L2 A2 Ls
Vertical \ E—
o @4
wj [ l
E'E Carga de trabajo admisible: Wmax [g]

600 T i T

Motor de tarjeta Carga

500

o]\ \
\ \ Angulo de montaje
300 0

Direccion del

\ movimiento  H

Carga de trabajo admisible Wmax [g]

200
LAT3C-10, -20
100 ——
LI-}T3D-30
0.0
0 15 30 45 60 75 90
(Horizontal) Angulo de montaje 6 [°] (Vertical)
(18] Tiempo minimo de posicionamiento: Tmin [ms] (Son sélo valores de referencia) (WA Valor de ajuste de empuije admisible
LAT3-O LAT3F-O
. 300 ‘ ‘ ‘ 100 400 7 6 [ [
S e
= = 350 — o W = 86 ° LAT3C-10
£ 20T Carga de trabajo W = 500 12 E Carga de ‘r:,vl’?"i ‘2’05 500 25 L AT3D‘-20 —
2 W = 400 \// £ |2 ' ///1003 £ \ !
-2 200 T T 7 150 g 2 250 W = 300 e 19 g 3 LAT30-30
 NERLY i iz dine
g 150 7= 200 8| |2 200 ~ 150 © g R~
= mn | e 2oid K ~
= ,/A W =200 30 8 8 150 /7 w‘= 200/ 200 § g3 —
£ . C| £ 74 _— = T
€ %/(,\W=100 - Sl 00 V% woo ] o g
g Yz w=0 g 504 600 w2
= 0 ‘ 2 . 3
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30 1
Carrera (distancia de posicionamiento) Carrera (distancia de posicionamiento) >
Condiciones de funcionamiento Condiciones de funcionamiento 0
Modelo: LAT3-[] Modelo: LAT3F-[] 0 20 40 60 80 100
Posicién de montaje: Horizontal/Vertical Posicién de montaje: Horizontal/Vertical Factor de trabajo [%)]

Modelo de entrada de dafos de paso: Melodo de entrada dl impo e cico (pefl de movimientotianguler)  Modelo de enirada de datos de paso: Método de enfada de iompo de ciclo (pefl de movimiento trianguiar)

7



Seleccion del modelo Serie LA T3

[P Fuerza de empuje: F [N] caracteristica (Referencia)

Empuje alejandose del conector Pushing Condiciones de funcionamiento
force  Posicion de montaje: Montaje horizontal de la mesa

Posicién inicial de la mesa; Extremo retraido (lado del conector)
Direccion de empuije: Alejandose del conector

= }f | =  Valorde ajuste de empuje: Minimo, continuo, Posicion de empuie: Distancia de posicionamiento desde el
instantaneo, maximo de )
Connector side Opposite side of the connector cada modelo. lado del conector (extremo retraido)
LAT3-10 LAT3-20 LAT3[1-30
6 - - 6 - - 6
= — Valor de ajuste de empuje: 5 = ~— Valor de ajuste de empuje: 4.8 = \ \ \
o 9 ‘ \Y\ P ‘ ‘ P Valor de ajuste de empuje: 3.9 ]
s . 2, 2, <L 1
g Valor de ajuste de empuje: 3 g ~~—_|__Valorde ajuste de empuje: 2.8 I + aiuste de empuie E——l
g 3 faseidl QE) 3 AT e g 3  Valor de ajuste de empuje: 2.6
s, I — 2, [ T~ 3,
g ; Valor de ajuste de empuje: 1 I ) ~— Valor de ajuste de empuje: 1 < ) ~—_| _~\Valorde ajuste de empuje: 1
@ 5] [5)
I | |z ) |z |
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Posicién de empuje [mm] Posicién de empuje [mm] Posicion de empuje [mm]

Direccion de empuje hacia el conector
{OFuerzadeempue [ |

Lado del conector Lado opuesto al conector

Condiciones de funcionamiento
Posicién de montaje: Montaje horizontal de la mesa
Valor de ajuste de empuje: Minimo, continuo,

instantaneo, maximo de

Posicion inicial de la mesa: Extremo extendido (1ado opuesto al conector)
Direccion de la fuerza de empuije: Hacia el conector
Posicion de empuije: Distancia de posicionamiento desde el lado

cada modelo. del conector (extremo retraido)
LAT3(-10 LAT3[1-20 LAT3[-30

z [ T F—"F—"F z ° B z T T ] —

5 5 5 j je: 3.9
% . Valor de ajuste de empuje: 5 == A Valor de ajuste de empuje: 4.8 = A Valor‘ de uste de empue: 39

Q } } Q —T T T
g 3 |} : — g 5 L% £ | Valor de ajuste de empuie: 26 | —
3 Valor de ajuste de empuje: 3 3 Valor de ajuste de empuije: 2.8 3
g ? _ g 2 M g 2 ™Valor d‘e ajuste qe empuje: 1 | —
o . - o 1 o 1
T 0 Valor de ajuste de empuje: 1 Z 0 Valor de ajuste de empuje: 1 Z o /l, l l
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
Posicién de empuje [mm] Posicion de empuje [mm] Posicion de empuje [mm]

Desplazamiento de la mesa (valores de referencia)

Desplazamiento a través de toda la carrera cuando se aplica una carga en el punto indicado por la flecha

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector de la carga Desplazamiento de la mesa debido al momento flector lateral

40

I—m’

40
Al

LAT3C-10, -20, -30 LAT3C-10, -20, -30

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor

P

40

SSm——

LAT3[C-10, -20, -30

'g 0.05 'g 0.05 E 0.08
1 = ‘=
g oo4 / g 0.04 / g 006
[+ 1 [3+] Pl (13
< 0.03 < 0.03 < /
=] =] =} 0'04
o o o
£ 0.02 5 0.02 5 /
g // g // E 0.02
%_ 0.01 % 0.01 ‘—E_ .
8 8 8
2 0.00 2 0.00 S 0.00
0 2 4 6 0 2 4 6 0 2 4 6
Carga N Carga N Carga N

Carrera: St [mm)], Repetitividad de posicionamiento [um], Precision de medicién [um), Peso de la mesa [g]

LETEE Momento admisible: Mmax [N-m]

Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30 Modelo Momento flectoriMomento torsor | Momento flector transversor
Carrera [mm] 10 20 30 Mpmax, Mymax Mrmax
Repetitividad de posicionamiento [ym] +90 +5 +90 +5 +90 +5 LAT3[-10 0.2 0.2
Precision de medicion [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25 LAT3[]-20 0.3 0.2
Peso de la mesa [g] 50 70 90 LAT3[-30 0.4 0.2

O
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Controlador de la mesa eléctrica de precision serie LATCA

Diseno del sistema /I/O de uso general

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para
@®Mesa eléctrica sefiales E/S 24 VDC Nota)
de precision

Serie LAT3

""""" @Cable E/S (opcional)
Ref. Nota

LATH5-C] | Con apantallamiento

LATH2-(] Sin apantallamiento

@Controlador de la mesa
eléctrica de precision
(opcional) ]

Cable de actuador (opcional)@----
LATH1-O

A CN4
Enchufe del contador
(accesorio)
oy
Suministrado por el cliente
Alimentacion del
controlador 24 VDC Nota) . L.
- C @®Enchufe de alimentacion
Nota) Cuandoise requiera la (Accesorio)

conformidad con el <Tamafio del cable aplicable>

egtgndar UL, debera AWG20 (0.5 mm?)

utilizarse el actuador

eléctrico y el controlador

con una fuente de

alimentacién de clase 2
compatible con UL1310.

Productos que se venden por separado

Software de . . .

configuracion Cable de comunicacion@---------- @ @Cable de contador*

del controlador Eﬁﬁ:}:ﬂd LATH3-UJ

= el [ e, "
% | Unidad de conversién
\ g i
PC @Cable USB
ini i (mini A, tipo B) p
(Suministrado por el cliente) Contenido @Contador
. . (1) Software de configuracién del multiple
@Kit de ajuste del controlador controlador CEU5

LATC-W2

(2) Cable de ajuste del controlador

(cable de comunicacién, unidad de Alimentacién para
conversion, cable USB) Nota) p

o contador multiple
Nota) El cable de comunicacion y la
unidad de conversion estan 24VDC/100VAC

integrados en el modelo LATC-W2.

= Opcion: Se puede pedir en la "Forma de pedido" de la mesa eléctrica de precision.
= Accesorio: Incluido en el controlador
# Productos que se venden por separado: Se pide por separado. Consulte las pags. 29 a 31 para ver mas informacion.
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Controlador de la mesa eléctrica de precision serie LATCA

®Mesa eléctrica
de precision
Serie LAT3

@Controlador de la mesa
eléctrica de precision (opcional)

Cable de actuador (opcional)@----
LATH1-O

Diseno del sistema / Senal de impulsos

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para
sefales E/S 24 VDC Nota)

----@Cable E/S (opcional)
LATH5-]

A CN4

Suministrado por el cliente

Alimentacion del
controlador 24 VDC Nota)

Nota) Cuando se requiera la

@®Enchufe de alimentacion

. (Accesorio)
conformldad con el . <Tamano del cable aplicable>
es_t_amdar UL, debera AWG20 (0.5 mm?)
utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador
con una fuente de
alimentacion de clase 2
compatible con UL1310.
Productos que se venden por separado
Software de Cable de comunicacion@®@----------

configuracion
del controlador

R " i
@®Cable USB
(Suministrado por el cliente) (mini A, tipo B)
OKit de ajuste del controlador Contenido
LATC-W2 (D Software de configuracion del

controlador

(2 Cable de ajuste del controlador
(cable de comunicacion, unidad
de conversion, cable USB) Nota)

= Opcion: Se puede pedir en la "Forma de pedido" de la mesa eléctrica de precision.
# Accesorio: Incluido en el controlador

Enchufe del contador
(accesorio)

v [/

i

------ @Cable de contador*

LATH3-UJ
“i B -
@Contador multiple
CEU5

Alimentacion para
contador multiple
24VDC/100VAC

# Productos que se venden por separado: Se pide por separado. Consulte las pags. 29 a 31 para ver mas informacion.
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Controlador de la mesa eléctrica de precision serie LATCA

Diseno del sistema / Comunicacion en serie (1 controlador)

Suministrado por el cliente Productos que se venden por separado

‘ Equipo maestro (PLC, etc.) ‘ Software de @Cable USB
configuracion i (mini A, tipo B)
del controlador

PLC

(Suministrado por el cliente) ~ Cable de comunicacion@-----------

RS485

OKit de ajuste del controlador Contenido
Protocolo LATC-W2 (D Software de configuracion del
original controlador

(2) Cable de ajuste del controlador
(cable de comunicacion,
unidad de conversion, cable USB)

@Controlador de la mesa

....... -@Cable de comunicacién eléctrica de precision (opcional)
(producto que se vende por . ]

separado)
LATH6-]
.ﬂ:::
Enchufe del contador
(accesorio)
ACN4 | ™
| _ACN3
”’ ] e
; . -
A CN3
{
A CN1
. . LATCA
Sumlrzsltrado por el c:;e'l‘te ----------- -@Cable de actuador (opcional)
imentacion de LATH1-[
ntrol r 24 VDC Nota)
controlado .C @Enchufe de
Nota) Cuando se requiera la li tacié
conformidad con el aA'men .ac'on
estandar UL, debera (TCCGSE’”%) | cabl
utilizarse el actuador <lamano def cable
aplicable>

eléctrico y el controlador
con una fuente de
alimentacion de clase 2
compatible con UL1310.

AWG20 (0.5 mm?)

@®Mesa eléctrica
de precision
Serie LAT3

= Opcion: Se puede pedir en la "Forma de pedido" de la mesa eléctrica de precision.
* Accesorio: Incluido en el controlador
# Productos que se venden por separado: Se pide por separado. Consulte las pags. 29 a 31 para ver mas informacion.
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Controlador de la mesa eléctrica de precision serie LATCA

Diseno del sistema / Comunicacion en serie (2 a 16 controladores)

Suministrado por el cliente

’ Equipo maestro (PLC, etc.) ‘

RS485
Protocolo

PLC original
Cable de comunicacion@----- @Cable entre derivaciones @®Conector de derivacién
de derivacion i (producto que se vende por (producto que se vende por
(producto que se vende por : separado) separado)
separado) i LEC-CG2-J LEC-CGD
LATH7-UJ ! . .
@Conector de resistencia
i de terminacion
i (producto que se vende
i por separado)
i LEC-CGR
[ -
@Controlador de la mesa
eléctrica de precision
(opcional) ) Ol
Cablede - LATCA =8 ~—
comunicacion@ = =
(producto que se vende Enchum;e gel Se pueden conectar
por separado) (°°n a .°; ACN4 hasta 16 controladores
LEC'CG1 'D accesorio :
Acws @
-_ = i
A CN3 A CN3
Suministrado por el cliente _‘_ h[l A CN2 =.[I
> @ 'E' -
Alimentacion del ACN1 ~ —
controlador 24 VDC Nota)
Nota) Cuando se requiera la @®Enchufe de alimentacion | ®@Enchufe de @®Enchufe de
conformidad con el estandar  (Accesorio) alimentacién alimentacién
UL, debera ,Ut'"_zarse el <Tamano del cable aplicable> (Accesorio) (Accesorio)
actuador eléctrico y el AWG20 (0.5 mm®) <Tamafio del cable <Tamafio del cable
controlador con una fuente aplicable> aplicable>
de alimentacién de clase 2 AWG20 (0.5 mm?) AWG20 (0.5 mm?)
compatible con UL1310. - caple de actuador (opcional)@---1
LATH1-UJ

@®Mesa eléctrica de precision
Serie LAT3

= Opcion: Se puede pedir en la "Forma de pedido" de la mesa eléctrica de precision.
= Accesorio: Incluido en el controlador
# Productos que se venden por separado: Se pide por separado. Consulte las pags. 29 a 31 para ver mas informacion.
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Mesa eléctrica de precision
serie LAT3 C€

Forma de pedido

LAT3[ ]-[A0]-[]APIA]D-

Resolucion del sensorl lMontaie del controlador
—_ 30 um — | Montaje con tornillo
F 1.25 um D Nota3)| Montaje en rail DIN
Carrera Longitud del cable E/S"4? Ejecuciones especiales
10| 10mm — Sin cable _ Estandar _
20| 20mm 1 m Cable E/S con apantallamiento Nota 4)
80| 30mm 3 3m X152 | Cable E/S sin apantallamiento Nota 5)
Longitud del cable del actuadore 5 5m
— Sin cable
1 1m e Controlador Nt )
3 3m —_ Sin controlador
5 5m AN | Con controlador LATCA (NPN)
AP | Con controlador LATCA (PNP)

Nota 1) Consulte la pagina 15 (LATCA) para obtener detalles acerca de las caracteristicas del controlador.
Nota 2) Si se ha seleccionado “Sin controlador”, el cable E/S tampoco estara incluido.

Por tanto, no es posible seleccionar el cable E/S para esta opcién. Si necesita el cable E/S, pidalo por separado. (Consulte los detalles en la pagina 28 "[Cable E/S]"
Nota 3) El rail DIN no esta incluido. Si necesita el rail DIN, pidalo por separado. (Consulte los detalles en la pagina 16 "Rail DIN" y "Adaptador de montaje del rail DIN")
Nota 4) El cable E/S LATH5-[] se suministra.
Nota 5) El cable E/S LATH2-[] se suministra.

Caracteristicas técnicas

Modelo LAT3-10 |LAT3F-10 | LAT3-20 |LAT3F-20| LAT3-30 |LAT3F-30
Carrera [mm] 10 20 30
Modelo Motor lineal de campo magnético en movimiento
Motor | Empuje maximo instantaneo [N] "¢ 1129 52 6 55
Empuje continuo [N] N2 129 3 2.8 2.6
Guia Modelo Guia lineal con bolas circulantes
Peso maximo de carga [g] Horizontal: 500, Vertical: 100 | Horizontal: 500, Vertical: 50
Modelo Encoder lineal dptico (incremental)
Sensor | Resolucion [um] 30 1.25 30 1.25 30 1.25
Sefial de posicion de origen | Ninguna | Suministrada | Ninguna | Suministrada | Ninguna | Suministrada
Operacion | Velocidad de empuje [mm/s] 6
de empuje | Valor de ajuste de empuje [N] "2 129 1a5 1a4.8 1a3.9
0pgr§c|on Fle Repemz\g(g)ad de posicionamiento 190 15 +90 15 +90 +5
posicionamiento| [uum]
Medicién| Precision [um] Nota 4 5) +100 +10 +100 +10 +100 +10
Velocidad maxima [mm/s] N°126) 400
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5 a 40 (sin condensacion)
Rango de humedad de trabajo [%] 35 a 85 (sin condensacion)
Peso [g] o7 130 190 250
Peso de la mesa [g] 50 70 90

Nota 1) El empuje continuo se puede generar y mantener de forma continua. El empuje maximo instantdneo es el empuje méximo
que se puede generar. Consulte la m para obtener informacion sobre el Valor de ajuste de empuje admisible (P4gina 7)
y la [fEME] para Caracteristicas de fuerza de empuje (P4gina 8)

Nota 2) Si se monta sobre una base con una buena capacidad de disipacién del calor a una temperatura ambiente de 20 °C.

Nota 3) La fuerza de empuje varia en funcién del entorno de trabajo, la direccidn de empuije y la posicién de la mesa. Consulte Ia
para informacion sobre Caracteristicas de fuerza de empuije (Pégina 8)

Nota 4) Cuando la temperatura de la mesa eléctrica de precision es 20 °C.

Nota 5) La precisién tras el montaje de la mesa eléctrica de precision puede variar en funcion de las condiciones de montaje, las con-
diciones de funcionamiento y el entorno; por tanto, calibrela con el equipo usado en su aplicacion especifica.

Nota 6) La velocidad maxima varia en funcion de las condiciones de funcionamiento (peso de la carga, distancia de posicionamiento).

Nota 7) El peso de la mesa eléctrica de precisién en si misma. Los controladores y cables no estén incluidos.
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Mesa eléctrica de precision Serie LA T3

Dimensiones
LAT3[ -]
6.5 F Nota 1)
4 x M3 x 0.5 prof. 2
Tomillo para montaje de rail
o
0 ° A~ ’(i{* i
< | N . [, - . S
(8} ! [ X
N W | &
Loomzior -~
(o] © ©
Nota 2)0 03
2370 rosca? 35 o
Orificio del pasador de 2
posicionamiento del rail 16 82+0.1 & gQ'
s9°
)

Tornillo de montaje de la mesa

E 23 68
20
. Nota 2)
Ca"e'; A ooy ° 30 %orof. 1.5 (Parte fja del cable)
— Qrificio de posicionamiento
(Orificio del pasador de de la mesa
posicionamiento del rail) 3.5
— -
4]
g bl 4 ° o ‘o
o \ > T b
4] ! R SR
3l 5|8 = - R — ]
g L"_i’?ih,,‘>\
s ©, o o >
3 O rfe e AN =2 :
ol < 3% prof. 1.5 Cable del actuador
9.5 25 D Nota 1)
Tabla H 5 C x M3 x 0.5 prof. 2.5

Nota 1) Consulte en la pagina 33 las Precauciones especificas del producto para los tornillos de

montaje.

Nota 2) La longitud del pasador de posicionamiento insertado en el orificio de posicionamiento
debe ser inferior a la profundidad especificada.

Nota 3) Este esquema muestra la posicion de origen.

Nota 4) Las posiciones de origen G y H son dimensiones de referencia (guia). Véase mas
detalles sobre la posicion de origen en la pag. 27.

[mm]
Modslo Carrera Dimensiones de la mesa | Dimensiones del rail | Posicion de origen Nota 4)
A B (o3 D E F G H
LAT3-10 10 49 4 — 60 50 4 10.5
LAT3-20 20 69 6 25 90 80 14 20.5
LAT3-30 30 89 6 25 120 110 24 30.5
14
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Controlador de la mesa eléctrica de precision
(Modelo programable / Modelo de entrada de pulsos)

Serie LATCA C€

omcr:

iy

Forma de pedido

|
Controlador para la mesa l lOpcién oy
eléctrica de precision — | Montaje con tornillo | "I]
D Neta 1)| Montaje en rail DIN ;-! |
Tipo I/O en paralelo :
N NPN
P PNP o Longitud del cable E/S
— Sin cable . . i
e Ejecuciones especiales
Nota 1) El rail DIN no esta incluido. Si necesita el rail DIN, pidalo por 1 im -
separado. (Véase la pag. 16) 3 3m — Estandar Noi2)
Nota 2) El cable E/S LATH5-] se suministra. 5 5m Cable E/S con apantallamiento
Nota 3) El cable E/S LATH2-[] se suministra. ) o Noad)
Nota 4) El cable del actuador, el cable del contador y el cable de ajuste del X152 | Cable E/S sin apantallamiento
controlador no se suministran con el controlador.
Véanse las opciones en las pags. 28 a 31.
Caracteristicas técnicas
Modelo LATCA

Método de ajuste Noa ") Modelo programable | Modelo de entrada de pulsos
Actuador compatible Mesa eléctrica de precision, serie LAT3

Numero de ejes 1 eje

Alimentacion Nota2) Tension de alimentacién: 24 VDC £10 %, Consumo de corriente ™23 : Nominal 2 A (méxima 3 A) , Consumo de potencia 23 : 48 W (maximo 72 W)
Sistema de regulacion
Modos de movimiento
N2 de datos de paso
Entrada en paralelo
Salida en paralelo

Bucle cerrado
Operacion de posicionamiento, Operacién de empuje
15 posiciones | 4 posiciones
6 entradas (6pticamente aisladas)
4 salidas (6pticamente aisladas, salida de colector abierto)

Modo de control de pulsos y direccion
— Modo de control en sentido horario y antihorario
Modo de control de cuadratura

100 kHz (Colector abierto)
200 kHz (Diferencial)

Modelo de entrada de
pulsos

Frecuencia maxima de la
entrada de sefal de impulsos

Salida de indicacion de posicion 24

Sefales de impulso de fase Ay B, sefial RESET (salida de colector abierto NPN)

Comunicacion en serie

RS485 (protocolo original)

LED indicador

2 LEDs (verde y rojo)

Método de refrigeracion

Refrigeracion por aire natural

Rango de temperatura de trabajo

0 a 40 °C (sin condensacion)

Rango de humedad de trabajo

90 % o inferior (sin condensacién)

Resisten. al aislamiento

Entre carcasa y FG: 50 MQ (500 VDC)

Peso Nota 5)

Montaje con tornillo: 130 g, Montaje en rail DIN: 150 g

Kit de ajuste del controlador N%2®)

LATC-wW2

Cable de configuracién 2"

LEC-W2-C, LEC-W2-U (cable similar al incluido con LEC-W2)

Nota 1) Una vez comprado, se puede seleccionar el modelo programable o el modelo de entrada de pulsos.

Nota 2
Nota 3
Nota 4
Nota 5
Nota 6
Nota 7

15

—-_—_—— o2

No utilice un suministro eléctrico del modelo con "prevencion de la corriente de entrada" para el controlador.

Corriente nominal: Consumo de corriente cuando se genera un empuje continuo. Corriente maxima: Consumo de corriente cuando se genera el empuje maximo instantaneo.
Especificacion para la conexion del contador multiple que se vende por separado (CEUS).

Los cables no estan incluidos.

Este software de configuracién no se suministra con el controlador. Pidalo por separado (véanse mas detalles en la pag. 31).

El cable de configuracion se incluye con el kit de ajuste del controlador.
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Montaje

Controlador Serie LA TCA

a) Montaje con tornillo (LATCA-[I])
(Instalacién con 2 tornillos M4)

Cable de

. ) toma a tierra
Direccién de montaje 2

Direccién de montaje :> *

Rail DIN

AXT100-DR-J

*Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior.

Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 17.

b) Montaje en rail DIN (LATCA-LICID)
(Instalacion con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado

Cable de

Cable de
toma a tiera

toma a tierra

Rail DIN

| o

=

. Adaptador para montaje en rail DIN

i

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca
de la seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

L
75 12.5 5.25
(Paso)
| o - I N N e N NI N NPT
(IR R s i i i i o
il
0
(1.5) 8

Dimensiones L
No. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 | 12 | 18 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 [855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
No. 21 | 22 | 283 | 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 | 4855 | 498 |5105

Adaptador para montaje en rail DIN

LEC-DO (con dos tornillos de montaje)

El adaptador de montaje en rail DIN se puede adaptar a un controlador de tipo montaje con tornillo.

16

O
2



Serie LATCA

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LATCA-[I])

81.7

LED de alimentacién (verde)
66 ( Cuando el LED estd iluminado: Alimentacion ON )

Cuando el LED esta parpadeando: Alarma m+
e para montaje del cuerpo

LED de alarma (rojo)
(Cuando el LED esté iluminado o parpadeando: Alarma)

© CNS5: Conector E/S en paralelo

CN4: Conector del contador

CN83: Conector E/S en serie

o
o)
-

141

CN2: Conector del motor

CN1: Conector de alimentacion

—

4.6
para montaje del cuerpo

b) Montaje en rail DIN (LATCA-[ICID)

Consulte la dimension L y la referencia del rail DIN en la pag. 16.

(81.7) (11.5)
35
66 —2
31
1
47‘
3
8 @
11
( © g 3
s §
Ql o
N 8 <=
< T| Qe
© | Q
S| g
sl g
g &
5 %
© [}
i
= Z| =
" gl 8 3| 8
H = o ~— ~—
" 3 S o
" c| @
" | @]
Lot o =
=2 TS| S
| ~g £
il i
8| 8 on2
5| ®
gl &
g ©
‘6_ k=]
H © gl s
[0}
A~ L P
s €
8| g
s S
= N
[aV] ©
2
2
=
(91.7)

Nota) Si se usan 2 o mas controladores, mantenga una
separacion entre ellos de 10 mm o superior.
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Controlador Serie LATCA

Ejemplo de cableado

H " +E| enchufe de alimentacion es un accesorio (suministrado con el controlador).
’ Conector de alimentacion: CN1 Use un cable AWG20 (0.5 mm?) para conectar la alimentacion a una fuente de alimentacion de 24 VDC.
Terminal del conector de alimentacion
Nombre delterminal | Funcion Detalles
El terminal negativo (-) de alimentacion al controlador.

Enchufe de alimentacion Enchufe del contador

DC1 (-) él)lmentamon También se suministra potencia (-) a la mesa eléctrica de precision
a través del circuito interno del controlador y el cable del actuador.
. ., | Elterminal positivo (+) de alimentacién al controlador.
Alimentacion - - ! s -
DC1 (+) También se suministra potencia (+) a la mesa eléctrica de precision

)

a través del circuito interno del controlador y el cable del actuador.

+E| enchufe del contador es un accesorio
(suministrado con el controlador).

«Use el cable del controlador (LATH3-0)
para conectar el contador al enchufe

Conector del contador: CN4

i correspondiente. -
Terminal del conector del contador =%
Nombre Detalles Color del cable 8 5}
Fase B Conectar al alambre de fase B del cable del contador. Blanco o
Fase A Conectar al alambre de fase A del cable del contador. Rojo
GND Conectar al alambre de tierra (GND) del cable del contador. Gris claro
RESET Conectar al alambre Reset del cable del contador. Amarillo
FG Conectar al alambre FG del cable del contador. Verde

. xUse el cable E/S (LATH5-0J) para conectar un PLC, etc. al conector E/S en paralelo CN5.
Conector I/O en Para|9|0- CN5 *E| cableado es especifico para el tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP). Consulte los diagramas de
cableado siguientes para el correcto cableado de los controladores de tipo NPN y PNP.

ENPN EPNP

77777777777777777777777 CN5 Alimentacion de 24 VDC 77777777777777777777777 CN5 AIimenta~ci(')n de 24 VDC
— ' para sefiales de entrada — : para senales de entrada

: Al ‘ A1

| P | P
o A3 e T T b A —T i T
] A *La | = M *La

; alimentacién : alimentacion
I A5 | — - puede tener | O A5 [ — - puede tener
| ——— A —- cualquier | 3 Ae —- cualquier

3 A7 " polaridad. : A7 L polaridad.

I —— 1

\| _ | Resistencia | A8 || _ | Resistencia | A8

| &] interna A9 (| 81 interna A9

el 10k . y 1k

| £ @l =0 | Alimentacion de 24 VDG €] 10K =T Alimentacion de 24 VDC
o para sefiales de salida 1S para sefiales de salida
8 e

1S H B2 =5 5 B2

S B3 {1 K B3

| « B4 |1 | I B4

ATV B5 |14 ] .5

1 1 Be * Corriente maxima I e « Corriente maxi

; T T H_ ! : B6 orriente maxima
| T g, | Jesalida 1O mA 1 I P—— s — desalida 10 mA

| LCircuito g | i | | circuito (T 5g 1 §

3 tinterno de | i Circuito de entrada | 3 i interno de ! 1 Circuito de entrada ;

|| [entradade | B9 i de pulsos ‘ Fentradade {{ B9 [— de pulsos ;

(L Hpulsos U gg Ll | lipusos g0

Nota) Cuando utilice el controlador para el modelo programable, no realice el cableado, ya que existe un circuito interno para usar terminales B7 a B10
como terminales de entrada de sefales de pulsos.

SVC 18
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Serie LATCA

Ejemplo de cableado

| Modelo programable |

Senal de entrada/salida Funciones de salidas opcionales OUT0 y OUT1 Nota)

N de terminal |Entrada/Salida]| Funcion Detalles Nombre Detalles
A1l COM | Conectar a una alimentacion de 24 VDC para seiiales de entrada. (a polaridad es reversible] BUSY Se activa cuando el actuador esta en movimiento Nota 1)
A2 INO - o Se activa cuando la mesa esté en el rango de
A3 IN1 Selec_m_on del n® de datos df paso INP salida "INP" de la "Posicién de destino" actual.
A4 IN2 espemflcgdo_medmnte un n® de bit Se activa cuando la mesa esta en el rango de

(combinaciones de INO a IN3) o o ;

A5 IN3 INFP repetitividad de posicionamiento del actuador para
A6 Entrada DRIVE Comando para accionar el motor la "Posicion de destino" actual.
A7 SVON Comando para encender el servomotor INF Se activa cuando la fuerza de empuije esta dentro del
A8 NC Sin conectar "Valor de fuerza umbral".
A9 NC Sin conectar AREA A, AREA B | Seactiva cuando lamesa se encuentra dentro de los "Rangos de drea" de ajuste.
A10 NC Sin conectar Nota) Se puede seleccionar una funcién de salida para cada OUTO y OUT1.
B1 DC2 (+) | Conecte el terminal de alimentacion 24 V para las sefiales de salida.
B2 DC2 () | Conecte el terminal de alimentacion 0V para las sefiales de salida.
B3 Salida BUSY | Se activa cuando el actuador esté en movimiento Nota 1)
B4 ALARM | Se desactiva cuando se ha generado una alarma Neta2)
B5 QUTO | Seleccione una funcion de salida entre BUSY, INP,
B6 OuUT1 INFP, INF, AREA A y AREA B. Nota3)
B7 NC Sin conectar
B8 Entrada NC Sin conectar
B9 NC Sin conectar
B10 NC Sin conectar

Nota 1) A la salida BUSY también se le pueden asignar otras funciones de salida.

Nota 2) Esta sefial de salida se activa cuando se suministra alimentacion al controlador y
se desactiva cuando se genera una alarma (N.C.).

Nota 3) INP se configura por defecto para OUTO, mientras que INF se configura para OUTT.

Modelo de entrada de pulsos

Senal de entrada/salida Circuito interno de entrada de pulsos

0
e Entrada/ | & cign Detalles B7
terminal Salida R1  <No. 1>
A1 COM Conectar a una alimentacion de 24 VDC para § § B8
sefiales de entrada. (la polaridad es reversible) = R2  <No.2> g3 B9

A2 INO Seleccion del nimero de datos de paso especificado por 5 R3  <No.3> a 8

A3 IN1 un n® de bits (combinaciones de INO e IN1) g_ % S B10
A4 SETUP Instruccion para retorno al origen o BT <No.4> =

A5 Entrada | CLR Reinicio de direccion 3 B2 <No.5>| 8 2

A6 TL Instruccion para operacion de empuje O B3 28

A7 SVON Comando para encender el servomotor <No. 6> § g

A8 NC Sin conectar

A9 NC Sin conectar
A10 NC ‘ Sm conectar _ : Método de entrada | Sefial de enirada de pulsos | Sefial de entrada de pulsos Ca’zcetf:fgggfe‘négi’;cas
g; ggg E*; é:o";:gs :: ttzm: gz ?Im:?:clg]nzg\y P:rr: I‘:: :’n‘zl‘: 32 5;';:;1 desefial | tension de alimentacidn | ajuste del conmutador de entrada |y e
B3 . BUSY | Seactiva cuando el actuador esta’p en movimiento Nota 1) @) | Entradade |24 VDO £1 (3, % Ni 24 Ni 5: ON, Otros: OFF | R2 = 1.5 k2
B4 Salida ALARM | Se desactiva cuando se ha generado una alarma Nota2) (b) Eoiezto;-? bler.t C; SVDC 5% mo :13 g mo g 8m grosE 8,EE 2; - ?28 g
B5 ouTOo Seleccione una funcion de salida entre BUSY, INP, (c) | Entrada derencl O, P8 —

B6 OUTH1 INFP, INF, AREA A y AREA B.Nota3) ON ON ON

B7 PP+

gg Entrada E:: Conectar la sefial de entrada de pulsos Nota4)
B10 NP 1 2 3 45 6 || 123 4586 | 123 456

(a) Entrada de colector abierto (24 V)  (b) Entrada de colector abierto (5V)  (c) Entrada diferencial (24 V)
Cambie el conmutador del controlador segun la tension de alimentacion de la sefal de
entrada de pulsos.

Nota 1) A la salida BUSY también se le pueden asignar otras funciones de salida.

Nota 2) Esta sefial de salida se activa cuando se suministra alimentacion al controlador y
se desactiva cuando se genera una alarma (N.C.).

Nota 3) INP se configura por defecto para OUTO, mientras que INF se configura para OUTA1.

Nota 4) La asignacion de funciones varia en funcién del modo de entrada de pulsos.

Ejemplo de circuito de entrada de pulsos

Modo de entrada de pulsos

Lamesa se mueve hacia el lado opuesto del conector | La mesa se mueve hacia el lado del conector

La salida de sefial de pulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de colector abierto Modo de control de pulsos y direccion |

Alimentacion de la sefial de pulsos (24 VDC o 5 V)

——

PP+ B7 NP

PP—- B8 —mMm—~ | A P drmmmmommmsssssssesssssosoooooosossssssesooooooe
NP+ B9 ;H Modo de l_c|onlrol en sentido horario y an}{ﬁ?{a

NP-— B10 : PP Ll 1 1

La salida de sefal de pulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de diferencial

et <
PP— | B8
e <]
NP- [ B10
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Temporizacion de senal

Controlador Serie LATCA

Retorno al origen

Alimentacion K 24v
— ; ov
ON
INOa3 OFF
Entrada | SVON I
DRIVE
BUSY L/on
OFF
Salida | OUTO [T]
(INP) ;
ALARM I
— n
i}
1}
i , i
Velocidad ———H—— - 0 mm/s
i i
i :. Retorno al origen | |
l 1 ™

iLa salida ALARM se l
.actwa una vez instalado | '
' el controlador. i

completa el retorno al origen.

i El controlador

Operacién de i Ajuste el n .escanea el numeroi
posicionamiento } datos de paso} ! de datos de paso. 1
Alimentacion i L 24V
1 L ov
e ON
INOa 3 OFF
-
Entrada SVON ':"
DRIVE
BUSY 8|':IF
Salida
ouTo ;I
(INP) i
Velocidad Operacién de ; l‘. 0 mm/s
posicionamiento ! “.

N . 3 . e < !
La salida INP se activa cuando la mesa eléctrica de precision esta en el |
rango de salida INP de la "Posicién de destino". La sefial INP sei
i desactivara se nuevo si la mesa se desplaza fuera del rango de salida INP. !

Senal AREA

AREA B (Posicion 2)
... | AREA B (Posicion 1)
Posicién o
de la AREA A (Posicién 2)
mesa | AREA A (Posicién 1)
AREA A ON
Salida OFF
AREA B ON
OFF

+ Seleccione la sefial AREA para la salida en paralelo (OUTO u OUT1).

O

La salida INP se activa cuando se | :

A\ Precaucién

eUse un intervalo de 2 ms 0 mas entre sefales de entrada y
mantenga el estado de la sefial durante al menos 2 ms.

o Active la sefial SVON en primer lugar después de que la sefial ALARM se
haya activado.

tras el suministro de alimentacion al controlador
Si la sefial SVON ya esté activada, la operacion no se iniciara por motivos de
seguridad.

eMantenga activada la sefial DRIVE hasta que se dé la siguiente
instruccion de operacion, excepto en caso de parada durante el
funcionamiento.

¢ Si la sefal DRIVE se desactiva durante la operacion de empuje, la
operacion se empuje se dara por completada y se mantendra esa
posicion.

{El controlador i
iescanea el nimero}
'de datos de paso. j

iAjuste el n° de |
datos de paso |

Operacion de

empuje  daosdepasoy  ;dedalos e paso.
Alimentacién \ s 24V
\“ /1 oV
RN ON
INOa3 OFF
Entrada | SVON ’
/
DRIVE
BUSY ON
—————— OFF
Salida A .
OuT1 _I_I
(INF) i
Velocidad ‘A : '. 0 mm/s
Operacién de empuje i

La salida INF se activa cuando la fuerza de empuje supera el |

i
i valor de ajuste de la fuerza de empuje "umbral".
i

La sefial INF se desactiva cuando la sefial DRIVE se desactiva.

Reinicio de alarma

Entrada SVON I OFF
Salida ALARM | ON

* “ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

SVC
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Serie LATCA

Temporizacion de la senal (cuando se selecciona el modelo de entrada de pulsos)

Retorno al origen

Alimentacion ' \“ 1 N .‘ oV
Voo Y4 |ON
INO a 1 — —— OFF
Entrada SVON ‘,‘ ’ “:‘.
SETUP L ) i
BUSY — i 1 S
. ouTo L t .
Salida (INP) J
ALARM [ i
' i
Velocidad ~ —mefr—— — 0 mvs
0 i
'," I‘.‘ Retorno al origen / i

+ “ALARM” se expresa como circuito Iog|co negativo.

! ISalidas OUTO (INP) y BUSY actlvadas :
l :tras completarse el retorno al origen.

Operacién de posicionamiento

'A]uste eln®de : ' ! El controlador escanea el 1
-datos de paso . : ndmero de datos de paso.

SRR = ,' 24V
Alimentacién SSu L Lo oV
5 Lt ON
INOa1 i o
- OFF
SVON P
Entrada it
PP L ANMMMNI
i |
NP- ) .
BUSY ' ON
) — — OFF
Salida OUTO .
(INP) B
71
AT
Velocidad —/Omm\'l‘— 0 mm/s
poswlonamlento / ‘.'

: La salida OUTO (INP) se activa si no se introduce una sefial de datos

' de pulsos durante 10 ms o mas de forma continua y la desviacion respecto
.deI valor objetivo pasa a ser igual o inferior a la anchura de posicionamiento.

/A Precaucién

o Active la sefial SVON inmediatamente después de que se active la sefial ALARM tras suministrar alimentacion al controlador. Si la sefial SVON ya estd activada, la operacion no se iniciaré por motivos de seguridad

© Durante el retoro al origen, no introduzca una sefial de entrada de pulso hasta que la sefial SETUP se haya desactivado. La entrada de las sefiales de entrada de pulsos quedard invalidada mientras la sefial SETUP esté activada.
*No introduzca las sefiales de entrada de pulsos PPy NP al mismo tiempo en el modo de control en sentido horario y antihorario

©Si cambia la direccion de desplazamiento del actuador, asegurese de dejar un intervalo de 10 [ms] o mas e introduzca una sefial de pulsos de direccion opuesta

LAT3— e : 3 recuentos, LAT3F— ¢ : 4 recuentos

®Tras cambiar las sefiales INO e IN1, deje un intervalo de 10 ms 0 mas y, a continuacion, introduzca una sefial de entrada de pulsos
Si el valor del movimiento es inferior al siguiente recuento, no se llevara a cabo el control de posicionamiento.
Introduzca una sefial de entrada de pulsos que sea igual o superior al siguiente recuento.

Operacién de empuje

E_Ajuste eln®de1 !Elcontroladorescanea ' pm--=mmmmmmmmmmmem
i datos de paso ; ! ici de entrada de pulsos i
24V
Allmentamon oV
ON
OFF
Entrada HiH .
TL i [
BUSY d ON
" | I— OFF
OouTOo .
Salida (INP) g
OUTH ot
(INF) 77 X
__________________ e \\‘
' 1La salida OUTO (INP) siempre esta ! Y
i desactivada cuando la sefial TL esté activa [ Y
------------------------- LN
Y-y 6 mm/s
Velocidad =" L =—i 0 mm/s
f’; A Y
Pt NN

' 1 Sila entrada TL se activa, la velocidad se ralentiza
' i hasta 6 mm/s (inicio de operacion de empuie)

:rLa salida OUTA (INF) se acnva cuando la fuerza

i generada supera el LV de activacion de la sefial INF}

Senal AREA
AREA B (Posicién 2)
AREA B (Posicién 1)
Posicion | AREA A (Posicion 2)
de la mesal AREA A (Posicién 1)
AREA A ON
. OFF
Salida
AREA B 8’:,:

+ Seleccione la sefial AREA para la salida en paralelo (OUTO u OUT1).

21
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Operacion tras operacio’n de empuie

. L 24V
Alimentacion oV
INOa 1 8’,}',:
SVON .
Entrada PP-
NP- AN
TL
BUSY | e 8'|le
OuUTOo ' .
Salida (INP) -
1
OUTH1 i
(INF) J 0"
0
'
’Operaclon de i} Operacion de
empuje 1 posici ient
Velocidad /', Py ‘: ‘lposmonamleno 0 mm/s
,’I / !
£ P

' Sila entrada TL se desactiva, la : : Si el valor objetlvo de la sefal de entrada de pulsos

: sefial OUT1 (IINF) se desactiva. - - es conforme con la ubicacion actual, la operacién de

| empuje finaliza y se inicia la operacién de posicionamiento.

Reinicio de alarma

Entrada SVON I gEF
Salida ALARM | ggF

* “ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

SVC




Controlador Serie LATCA

Comunicacion en serie

Especificaciones de comunicacion

Elemento Detalles

Protocolo Original Nota)

Datos de comunicacion ASCII

Tipo de nodo Esclavo (controlador)

Comprobacion de errores Ninguno

Tamaio de bastidor Longitud variable: Max. 128 bytes

RS485, sistema asincrono

Velocidad de comunicacién 19200 bps

Método de comunicacién Bit de datos 8 bt
Paridad Paridad par
Bit de parada 1 bit
Control del flujo Ninguno

Nota) El método de comando Original se usa como protocolo.

(DAjuste de los datos de paso
El contenido de los datos de paso, como la posicion objetivo o el tiempo de monitorizacion, se puede ajustar.

(2Adquisicién de informacion sobre la operacion
Se puede adquirir informacion como el estado de una sefal E/S en paralelo y la posicién de la mesa.

(3Datos de paso de operacion
Sin introducir una sefial E/S en paralelo, el n? de datos de paso se puede seleccionar desde un dispositivo de comunicacion del PLC,
etc. a través de una comunicacion en serie para especificar la operacion.

(9Operacion directa
La operacion se puede ejecutar ajustando la posicion objetivo, el tiempo de posicionamiento, etc. cada vez.

A\ Precaucion

r

: Use el software de configuracion del controlador para realizar los ajustes basicos (consulte a continuacion) del :
1 controlador. 1
1 1.Seleccion del tipo de entrada 1
1 2. Referencia de la mesa eléctrica de precision 1
1 3. Método de retorno al origen 1
I 4, Versién de entrada de datos de paso 1
: 5. Orientacion de montaje de la mesa eléctrica de precision :
I 6. Ajuste del ID del controlador (ajustado en “1” de fabrica) »
1 7-Seleccion de la sefial de salida 1
[ o
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Serie LATC

Métodos de ajuste de los datos de paso y perfiles de movimiento

Hay dos métodos para ajustar los datos de paso del controlador del motor de tarjeta, que se describen a continuacién.

Método de entrada Accionar la mesa basandose en la posicion y en el tiempo de posicionamiento o accionarla a alta fre-
. . cuencia. Una vez ajustados la posicion y el tiempo de posicionamiento, se calculan automaticamente la
del tiempo de ciclo

aceleracion y la deceleracion.

Método de entrada | Accionar la mesa a velocidad constante.
de la velocidad La mesa ase mueve hasta la posicién establecida a la velocidad, aceleracion y deceleracién de ajuste.

Método de entrada del tiempo de ciclo (operacion de posicionamiento)

Elementos de ajuste: [ Posicion de destino [mm] ] [Tiempo de posicionamiento [s]} [Carga de trabajo [g]]

Calcule la distancia de posicionamiento S [mm] entre la posicion
inicial y la posicion de destino. La mesa se desplazara hasta la Velocidad V¢
posicion de destino conforme a un perfil de movimiento triangular Aceleracion Aa
como el mostrado en el diagrama de la derecha, basado en el
tiempo de posicionamiento ajustado tp [s].

Distancia de

. " . . . posicionamiento S
El tiempo de posicionamiento debe ajustar a un valor superior al

tiempo minimo de posicionamiento mostrado en la [FHE] de
Preliminares 3, teniendo en cuenta la carga de trabajo durante la
operacion. Si se supera la trayectoria o se producen vibraciones,
aumente el tiempo de posicionamiento.

Velocidad [mm/s]

Tiempo de posicionamiento tp | Tiempo [s]

Método de entrada de la velocidad (operacion de posicionamiento)

Elementos de ajuste: [Posicién de destino [mm]] [Velocidad [mm/s]] [Aceleracién [mm/sz]] [Deceleracién [mmlsz]] [Carga de trabajo [g]]

Calcule la distancia de posicionamiento S [mm] entre la posicién
inicial y la posicion de destino. La mesa se desplazara hasta la
posicion de destino conforme a un perfil de movimiento
trapezoidal como el mostrado en el diagrama de la derecha,
basado en la velocidad de ajuste Vc [mm/s], la aceleracion Aa
[mm/s?] y la deceleracion Ad [mm/s2].

Aceleracion Aa  Velocidad Ve
Distancia de
posicionamiento S

Deceleracion Ad

Velocidad [mm/s]

Para saber cémo calcular el tiempo de aceleracion, el tiempo a velocidad constante, ; ;
el tiempo de deceleracion y la distancia, consulte las siguientes ecuaciones. ta tc td | Tiempo [s]
Tiempo de aceleracion: ta = Vc / Aa [s] ‘ tp ‘

Tiempo de deceleracion: td = Vc / Ad [s]

Distancia de aceleracion: Sa = 0.5 x Aa x taz [mm)]
Distancia de deceleracion: Sd = 0.5 x Ad x td2 [mm]
Distancia con velocidad constante: Sc =S — Sa - Sd [mm)]
Tiempo con velocidad constante: tc = Sc / Vc [s]

Tiempo de posicionamiento: tp = ta + tc + td [s]

(Anada el tiempo de fijacion al tiempo de posicionamiento para obtener el tiempo del ciclo.)

«El tiempo de fijacion varia en funcion de la distancia de posicionamiento y de
la carga de trabajo. Como valor de referencia se puede usar 0.15 segundos.

70000

60000

50000 \\
Mesa de precision
40000 \\( LAT3-10
LAT?D-ZO

30000
\\<&LAT3D-30

La aceleracion y la deceleracion deben ser inferiores al valor maximo de
aceleracion/deceleracion teniendo en cuenta la carga de trabajo durante
la operacion, tal como se especifica en el diagrama de la derecha.

Aceleraciéon/deceleracion maxima [mm/s?]

20000 N \
A\ Precaucién 10000 K\
Si la aceleracién/deceleracion es escasa, la mesa puede no alcanzar —
la velocidad de ajuste debido a un perfil de movimiento triangular.
0
0 100 200 300 400 500

Carga de trabajo [g]
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Entrada del tiempo de ciclo

Controlador Serie LA TC

El controlador calcula automaticamente la velocidad, aceleracion y deceleracion después de que el usuario haya introducido el nimero de segundos que debe
tardar la mesa del motor de tarjeta en desplazarse hasta la posicion de destino. De esta forma, no es necesario introducir la velocidad, aceleracion y deceleracion.

Método de entrada del tiempo de ciclo

Ajustes basicos

Seleccione un valor para cada uno de los elementos que se describen
a continuacion y registrelo en el controlador haciendo clic en [Setup].
@ |[Card Motor Product Number]: Introduzca la referencia del motor de tarjeta conectado.
® |[Card Motor Mounting Orientation]: Seleccione la orientacidn de montaje horizontal o vertical
@ [Method a Return a Origin]: Seleccione el método de montaje y la posicidn.
@® |[Step Data Input Version]: Seleccione el método de entrada del tiempo de ciclo.

i Cavd Mctor Controlier Confiqueation Seftware < <COM / Coneroller I mt sebecteds » 5 =

Instatation considered as Horzontal (0 b0 45 degree)
x
o

Ajuste de las condiciones de funcionamiento

-Seleccion del tipo de operacion-

@ Seleccione la pestaiia [Step Data Setup].
@ Seleccione el tipo de “Operacion”.

Para transportar una pieza a una posicion especifica
Para aplicar fuerza sobre un pieza o para medir el tamafio de una pieza

I3 card Mator Controller Settine “-"~<arg <<COM4>>

Ajuste de las condiciones de funcionamiento
-Entrada de los valores de funcionamiento-

<Operacion de posicionamiento>
Elementos a introducir

© | Posicion de destino [mm] ]

Distancia desde la posicién de origen (o posicion
actual) hasta la posicion de destino

@[Tiempo de posicionamiento ] ] Tiempo requerido para desplazarse hasta la posicién de destino.

Seleccione el peso aproximado de los dispositivos de

O[Peso de la carga [g] ] montaje 0 piezas montados en la mesa del motor de tarjeta.

<Operacion de empuje>
Elementos a introducir

© | Posicion de destino [mm)] ]
G}[Tiempo de posicionamiento [s] ] +
O Peso de la carga[g] |

[ card Mator Controller Setting Software <<COM4>>
Step Data Sehup | Morsinir Teat

O[Valor de ajuste de empuie ]
Fuerza a aplicar

Descarga de los ajustes completados

Después de ajustar las condiciones de funcionamiento,
Q@Haga clic en el botén [Download] para completar los
ajustes.

[ Card Mator Controller Setting Software <<COM4>>

% Véanse mas detalles en el manual de funcionamiento
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Serie LATC

Modos de funcionamiento

El controlador del motor de tarjeta presenta dos modos de funcionamiento, que se describen a continuacion.

Para transportar una pieza de trabajo a una posicién especifica
Para aplicar fuerza sobre un pieza o para medir el tamafo de una pieza.

Operacion de posicionamiento

Método de entrada del tiempo de ciclo: La aceleracion y la
deceleracion se calculan automaticamente a partir del tiempo de
posicionamiento de ajuste, y la mesa se mueve siguiendo un perfil de
movimiento triangular (D y se detiene en la posicion de destino (2.
Método de entrada de la velocidad: La mesa se desplaza
basandose en la aceleracion, la velocidad y la deceleracion de
ajuste conforme a un perfil de movimiento trapezoidal @) y se
detiene en la posicion de destino (2.

Posicién de destino

(DSe mueve a alta velocidad

ESE defiene en la posicion de destino l

I . 1

. / |

Pieza de trabajo

(DAlta

velocidad

Velocidad [mm/s]

(2)Parada

lTiempo de posicionamiento [s] w

Perfil de movimiento para el método de entrada del tiempo del ciclo (triangular)

Aceleracion

(DAlta velocidad Velocidad constante

Deceleracion

(2Parada

Perfil de movimiento para el método de entrada de la velocidad (trapezoidal)

Velocidad [mm/s]

Operacion de empuje

Método de entrada del tiempo de ciclo: La aceleracion y la
deceleracion se calculan automaticamente a partir del tiempo de
posicionamiento de ajuste, y la mesa se mueve siguiendo un perfil
de movimiento triangular cerca de la posicién de destino O, y
continia moviéndose a baja velocidad (6 mm/s) hasta que entra
en contacto con la pieza 2. Cuando la mesa ha entrado en
contacto con la pieza, el motor de tarjeta presiona la pieza (3.
Método de entrada de la velocidad: La mesa se desplaza basan-
dose en la aceleracion, la velocidad y la deceleracion de ajuste
conforme a un perfil de movimiento trapezoidal cerca de la posicion
de destino (D, y continia moviéndose a baja velocidad (6 mm/s)
hasta que entra en contacto con la pieza (2). Cuando la mesa ha
entrado en contacto con la pieza, el motor de tarjeta presiona la
pieza (3.

Posicién de destino |(3)Presionar
(1DSe mueve a alta velocidad (2)Velocidad baja

— [ S

.
E— \

Rail Tabla Dispositivo Pieza de trabajo

(DAlta

velocidad
(2Velocidad baja

(3)Parada
! Tiempo de posicionamiento [s] ‘

Perfil de movimiento para el método de entrada del tiempo del ciclo (triangular)

Velocidad [mm/s]

(DAlta velocidad

\ (@Velocidad baja
(3)Parada

Posicion de destino

Perfil de movimiento para el método de entrada de la velocidad (trapezoidal)

Velocidad [mm/s]

/A Precaucion

conforme a los requisitos de la aplicacion.

En operaciones de empuije, ajuste la posicion de destino a al menos 1 mm de la posicién en la que la mesa o la herramienta
de empuje entran en contacto con la pieza. En caso contrario, la mesa puede chocar contra la pieza a una velocidad superior
a la velocidad de empuje especificada de 6 mm/s, pudiendo dafiar la pieza y el motor de tarjeta.

La fuerza de empuje varia con respecto al valor de ajuste del empuje en funcién del entorno de trabajo, la direccion de
empuje y la posicion de la mesa. El valor de ajuste del empuje es un valor nominal. Calibre el valor de ajuste del empuje
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Controlador Serie LA TC

Modos de funcionamiento

Es posible realizar una medicion de longitud, diferenciacion y control de calidad de las piezas usando
el contador multiple (accesorio opcional: consulte la pagina 30) y las salidas AREA del controlador.

Medicion de longitud

Lo que se ha movido la mesa es detectado por el sensor (encoder) integrado en el motor de tarjeta para medir el tamafio de las piezas.

(DToque la superficie de —-
referencia con la Reference plane

herramienta y reinicie ]. e — f——
el contador. : el = |
/ e
Dispositivo Herramienta ~ Motor de tarjeta Controlador Contador multiple

(accesorio)

(2Devuelva la herramienta

a su posicion. . —) Jr——

]
|_1| |4--—H—‘ -»_-l
(3)Toque la pieza con la Dimensién de la pieza B
rerra!menta y mida su . B e [,
amano.
(El contador muestra y - ’—'.":'-!
envia la longitud) Pieza
Ajustes del contador multiple CEU5
Modelo de motor de tarjeta | LAT3-[J LAT3F-OJ . _
Resolucion del encoder [um] 30 5 | 25 | 1.25Now) Salida de sefal
Modelo conectado MANUAL RS232C 0 BCD
Factor de multiplicacion X4 X1 X2 X4
Val 1i I 00.0300 00.0050 00.0025 0.00125 .z
aor por 7 mpLeso — L A\ Precaucion
Posicién del punto decimal ok AR P - ) _
- = El contador multiple puede perder impulsos si se usa un
Tipo de sefal de entrada 2 FASES . ; ;
cable de gran longitud o si el motor de tarjeta se usa a
Nota) Los nimeros decimales no se muestran cuando la resolucion se ajusta en alta velocidad.

"0.00125", ya que el contador multiple CEUS tiene una pantalla de 6 digitos.

Control de calidad y diferenciacion de piezas

El rango de salida de area preajustado en el controlador se compara con la posicion de la mesa y las sefiales de salida AREA son activadas
por el controlador cuando la mesa esta dentro del rango de ajuste. Estas sefiales se usar para control de calidad y diferenciacion de piezas.

Resultados del control

Posicion de | Rango de tolerancia ‘
Coln(:rzl :e lamesa "~ 3 Control
calidad de 1 1
la pieza : ; Sefial AREA ON OK
l Aenparada | OFF NG
Sefal AREA A ON
Tiempo OFF
--------- e — Resultados del control
Posicion de |Rango depiezaA ' '
lamesa [~ Senal AREA
Diferenciacion : ; ; B en parada
de piezas 3 : § ON ON OFF
Senal AREA A _I ;.—: ; OFF Sefial AREA ON Pieza A —
Sefal AREA B I | ON Aenparada | OFF | PiezaB —
OFF

Tiempo

Es posible enviar hasta 31 puntos preajustados usando el contador multiple (accesorio opcional: consulte la pagina 30).
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Serie LATC

Retorno al origen

La mesa eléctrica de precision usa un sensor de tipo incremental (encoder lineal) para detectar la

posicion de la mesa.

Por tanto, es necesario que la mesa vuelva a la posicion de origen una vez activada la alimentacion.
Para ello, hay 3 métodos de [Retorno al origen].

En todos ellos, la posiciéon de origen (0) se configurara en el lado del conector. Si la mesa se mueve
alejandose del conector y hacia el lado opuesto, una vez realizado el [Retorno al origen], la nueva
posicion de la mesa se afadira al controlador (direccion positiva incremental).

(DPosicion de
extremo retraido
| (lado del conector) |

(2)Posicion de

| extremo extendido‘

(3)Posicion de

| origen del sensor |

1 La posicién de origen por defecto se fija en el lado del conector [Posicidn de extremo retraido].

La mesa se desplaza hacia el lado del conector, regresa 0.3 mm y la posicion de origen (0) se fija a 0.3
mm de la parada mecanica de final de carrera de la mesa en el lado del conector.
Una vez completado el [Retorno al origen], la mesa se detiene en la posicion de origen.

1 Se usa un dispositivo externo para detener la mesa eléctrica de precision cuando se lleva a cabo el [Retorno

al origen]. La mesa se desplaza hacia el lado opuesto al conector, regresa 0.3 mm y la posicién de origen
se fija a 0.3 mm de la parada mecanica de final de carrera de la mesa en el lado opuesto al conector. Una
vez completado el [Retorno al origen], la mesa se detiene en el final de carrera maximo (A).

) Este método se usa para conseguir una elevada precision de repetitividad de posicionamiento en la

posicion de origen. Solo el modelo LAT3F-L1, que lleva un sensor equipado con una sefal de posicion
de origen (impulso Z), es el unico que se puede usar con este método. La posicion de origen se fija
basandose en el impulso Z del sensor integrado (encoder lineal).

La mesa se mueve hasta el impulso Z del sensor integrado y la posicion de origen de la mesa se fija a
una cierta distancia (J) del impulso Z cuando se lleva a cabo el [Retorno al origen].

Una vez completado el [Retorno al origen], la mesa se detiene en la posicion de la sefial de origen del sensor.

Si la mesa ha regresado a la posicion de origen mediante el tope mecanico de final de carrera instalado en la mesa eléctrica

de precision, la posicion de origen se fijara en la posicién que se muestra a continuacion.

Posicién de carrera maxima

Carrera: A

Posicién de origen

Tope mecénico de final de carrera

Tope mecénico de final de carrera

(extremo extendido)

(extremo retraido)

Lado opuesto al conector ‘

0.3 /. 0.3 Mesa
3 6} o] / °
PRV 0 o o
{E—"—@ & & Lado del conector
3 ) © ©
] / 69 o] o
Rail = -
J
\ (DLa posicién de parada de la mesa cuando regresa a la Modelo A H J Now
H posicién de origen en el lado del conector. LAT3[-10 10 10.5 5
(3)La posicion de parada de la mesa cuando regresa a LAT3]-20 20 20.5 5
la posicién de origen del sensor LAT3-30 30 30.5 15

(2)La posicién de parada de la mesa cuando regresa a la

posicién de origen en el lado opuesto al conector. Nota) Para el modelo LAT3F-[

/\Precaucion

- La posicién de origen varia en funcién del método de retorno a la posicién de origen. Ajustela conforme al equipo
especifico usado con este producto.

- Si el retorno a la posicién de origen se lleva a cabo usando un dispositivo externo o la pieza para detener la mesa, la
posicion de origen puede fijarse fuerza del rango de desplazamiento. No fije la posicién de destino de los datos de paso
fuera del rango de movimiento de la mesa eléctrica de precision. Puede dafar las piezas y la mesa eléctrica de precision.
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Opciones

[Cable del actuador]

LATH1 -

Longitud del cable (L)

Lado del actuador

Controlador Serie LATC

- 4
;.l =
Controlador

¢
¥

Cable del actuador

Actuador

Lado del controlador

(9 5.2)

©)

Nota) El cable del actuador depende de la direccién.
Asegurese de conectar el lado de la mesa eléctrica de precision del
cable a la mesa eléctrica de precision y viceversa. En el conector para
el controlador hay una pequefia area elevada.

[Cable E/S (sin apantallamiento)] Se usa para la entrada/salida de una

seinal E/S de uso general.
LATH2 -

1 im (25.5) L (25.5)

3 3m

5 5m ] é % < ]
2 <@ - e - i lﬂ—%— S
T . = R Q

Area elevada

=

L

"
Controlador

Cable E/S

Llave polarizada Vista C
. =
Longitud del cable (L) = \
1 1m B
3 3m {F
Indicador en color Con fusible Con fusible (10)
5 5m B1
* Tamafio de conductor: de polaridad  p 4 B1 (Rojo)
AWG28 (Rojo)
\) 1 A
= ic
QI ‘ :
Llave polarizada : —
Lista de terminales del enchufe con E/S en paralelo Con fusible Con fusible (10) (Fﬁ:o)
N2 de terminal | Funcion | |N°determinal| Funcién Lado del controlador Lado del PLC )
A1 COM B1 DC2 (+) ‘—10 L -
A2 | INO B2 | DC2 () (10)
A3 IN 1 B3 BUSY Al
A4 IN 2 B4 [ALARM | | TEz ¥ (Rojo)
A5 IN 3 B5 OuUT 0 2 ! /=
A6 | DRIVE B6 | OUT1 T _L s
A7 [ SVON B7 NC ] )
A8 NC B8 NC (6)
A9 NC B9 NC
A10 NC B10 NC
[Cable E/S (con apantallamiento)] ~ El cable esta apantallado.
Lado del controlador Lado del PLC
LATH5 - (10) L
Longitud del cable (L) Cable E/S
1 im o
8 3m &
5 5m
* Tamano de conductor: Apantallamiento ©
AWG28 B1
Lista de terminales del enchufe con E/S en paralelo (Modelo de entrada de pulsos)
N® de terminal | Funcién | Cdordelaisamenio | Marca en el cable | Colorde lamarca| | N® de terminal|  Funcidn | Cobrdelaisaminto | Marca en el cable | Colorde la marca
ﬁ; ?ggﬂ N(I:T;:gn | | NRe(gl(')o g; ngtg I\/(I:?;rrgn ] | NF;OQ;(:O Nota 1) Cuando utilice el controlador para el modelo programable, no
A3 INT i Rojo B3 BUSY ] Rojo realice el cableado de los terminales B7 a B10. Puede provocar
A4 [seTup |Amarilo]  H Negro B4 | ALARM |Amarilo| HE Negro un fallo, ya que existe un circuito interno que se usa como
A5 CLR | Verde Rojo B5 OUTO | Verde Rojo terminal de entrada de sefiales de pulsos.
A6 TL claro u Negro B6 OUT1 claro = Negro | Nota2) Si se selecciona un modelo programable para el modelo de
A7 SVON Gris . Rojo B7Nota )| PP+ Gris am Rojo entrada del controlador, la funcion de cada terminal varia con
A8 NC Negro | |B8\et2a!)| PP— Negro respecto a la lista de la izquierda. Consulte el modelo LATH2
A9 NC Rojo BoNea )| NP+ Rojo cuando use el controlador para el modelo programable.
A10 NC Blanco u Negro | [B10Nel2 )| NP- Blanco | MM Negro

SVC

O
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Serie LATC

Opciones

) )

i

[Cable del contador]

L g

e

Cable del contador

=25

Contador multiple

+1: —f—indica un cable

de par trenzado.

L ATH 3 Controlador
Lado del controlador © Lado del contador multiple
Longitud del cable (L) - 2
1 1m T
3 | am e e
5 5m =
RN (7)
. (40) (80)
Diagrama L
de conexion
N* de terminal | Circuito |Color del cable
1 Fase B | Blanco e T 5
2 Fase A | Rojo Vl/\ Azaur;co
3 GND |Gris claro \/l Eglgoro
4 RESET [Amarillo| =™ |
5 FG | Verde f - Amarillo
<t Marrén
[Cable de comunicacion] A= gl
LATH6 — 1 s  [—
_l

Longitud del cable (L)T Lista de terminales del enchufe de comunicacion

| 1 | 1m | Ne de terminal | Funcién | Color del aislamiento
1 NC —
2 NC —
3 SD+ Blanco
4 SD- Negro
5 NC —
6 NC —
1o 8 7 NC —
8 NC —
Cubierta del conector FG Apantallamiento
Cable de comunicacion
de derivacion @----
. ‘s . R (producto que se
[Cable de comunicacion de derlvacmn] e —— vende por separado)
i LATH7-C]
LATH7 - 1 I S’
Longitud del cable (L)—f Lista de terminales del enchufe de comunicacion de derivacion
| 1 | 1m | Ne de terminal | Funcion | Color del aislamiento Cable de comunicacion®---
1 NC — (producto que se vende por
separado)
2 SD+ Blanco LEC-CG1-]
3 FG Apantallamiento
4 SD- Negro
Cable -
[ ] ’ /"‘_ \
LEC-CG @ ’ P
Tipo de cable Longltud decable  ~aple de comunicacién
1 | Cable de comunicacidn 0.3m —
2 | Cable entre derivaciones L 0.5m A1
1
Cable entre derivaciones
29

~
Z

L ]
Controlador

Cable de comunicacion

Diseno del sistema

Enchufe del contador
(accesorio)

A CN4 Fi
=

4
=

A CN3

@Controlador de
de precisién
(opcional)
LATCA

OCabIe entre derivaciones
i (producto que se vende por separado)
i LEC-CG2-[]
: QConector de derivacion
+ (producto que se vende por separado)
LEC CGD

@Conector de resistencia
: de terminacion
i (producto que se vende
{mme— por separado)
LEC-CGR

Se pueden
conectar
hasta 16

controladores

la mesa eléctrica

SVC

Conector de derlvaclon

[Conector de derivacion]

LEC-CGD

[Resistencia de terminacion]

LEC-CGR

] &
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Controlador Serie LATC

Opciones

[Contador multiple]

Este contador muestra la posicién de la mesa eléctrica de precision lleva
a cabo salidas preajustadas conforme al programa (datos preajustados y
forma de salida, etc.) durante la medicién. EI RS-232C se puede usar
para enviar la posicion de la mesa a un PLC o PC o para ajustar el
contador mdltiple.

CEU5[ |[ |-

Tension de alimentacion
— | 100a240VAC
D 24 VDC 24 x M3 x 0.5

Salida externa

— RS-232C r
B RS-232C + BCD
e Modelo de transistor de salida [ +

— Salida de colector abierto NPN

56
68 £0.2
80

'AC100-240VCOM OUT10UT20UT30UT40UTE STO

i & CCICCIE

35.5
(Montaje en rail DIN)

P Salida de colector abierto PNP —
33.5 7 10 <
Conector de salida BCD 4xo45 T
113+0.2
125

Caracteristicas técnicas

Modelo CEU5C-0]
Método de montaje Montaje en superficie (fijado mediante rail DIN o tornillos)
Modo de funcionamiento Modo de funcionamiento, modo de programacién de datos, modo de programacion de funcion
Tipo de display LED con retroiluminacion
Numero de digitos 6 digitos
Velocidad de computo 100 kHz
Resisten. al aislamiento Entre carcasa y linea AC: 500 VDC, 50 MQ o mas
Temperatura ambiente 0 a 50°C (sin congelacion)
Humedad ambiente 35 a 85% humedad relativa (sin condensacion)
Peso 350 g o menos

x Consulte el catadlogo WEB y el Manual de funcionamiento para obtener los detalles.

HEjemplo de cableado

Contador multiple CEU5 Controlador LATC
Terminal de bornas Enchufe del contador
Nombre |Color del cable ST s Color del cable | Nombre
A Rojo H— T\ Blanco | Fase B
COM Negro >C Rojo Fase A
B Blanco : : : : Gris claro | GND
COM Azul ﬁ Amarillo | RESET
12VDC - P P Verde FG.
GND - b V)
F.G. Verde P
RESET| Amarillo v L

HOLD Z N \

COM - Cable del
BANK] contador
BANK2 _ Suministrado por el cliente LATH3-U

SvC %0

O



Serie LATC

[Kit de ajuste del controlador]
[Para controlador LATCA]

LATC-W2

IKit de ajuste del controlador
(disponible en japonés e inglés)

(DSoftware de configuracion

del controlador

U

1 (2)Cable de comunicaciéon (3Cable USB |

%. -

Controlador

31

PC

O

Contenido

(DSoftware de configuracién del controlador (CD-ROM) LATC-W2-S
(2Cable de comunicacién LEC-W2-C

(3Cable USB LEC-W2-U

Requisitos de hardware

Sist. operativo Maquina compatible con IBM PC/
AT que ejecute Windows®7 (32
bits), Windows®7 (64 bits).

Interfaz de comunicacion Puertos USB 1.1 o USB 2.0

Display XGA (1024 x 768)

* Windows®7 es una marca registrada propiedad de Microsoft Corporation

en los EE.UU.

Funcion

OVisualizacion de estado para sefales de entrada en
paralelo y salida manual de sehales de salida en
paralelo

COEntrada del actuador accionado

(OSeleccion del tipo de entrada (Modelo programable/
Modelo de entrada de pulsos)

OAjuste de las condiciones de funcionamiento de los
datos de paso

O Control manual, velocidad constante y movimientos de
desplazamiento y operacion de prueba

OMonitorizacion del estado de funcionamiento (sefales
de entradas/salidas en paralelo, posicion, velocidad y
empuje)
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Serie LAT3

Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas
de seguridad en la contraportada.

Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de
productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Diseio / Seleccion \

|

Manipulacion

A\ Advertencia

1. Tenga en cuenta los posibles movimientos del

actuador en caso de una parada de emergencia, una
alarma o un fallo de corriente.

Si no se suministra alimentacion al producto debido a una parada
de emergencia o si la sefal SVON esta apagada, en caso de una
alarma (cuando la temperatura de la mesa eléctrica de precision
supere 70 °C) o de un fallo de corriente, la mesa no se mantendra
en su posiciéon y puede moverse como consecuencia de fuerzas
externas. Disefie la aplicacion de la mesa eléctrica de precision de
forma que el personal y el equipo no resulten dahados por el
movimiento de la mesa.

A Precaucion

1. No aplique una carga fuera de las especificaciones.

La mesa eléctrica de precision debe elegirse para la aplicacion
basandose en la carga maxima de trabajo y en los momentos
admisibles. Si el producto se usa fuera de las especificaciones, el
exceso de carga aplicada sobre la guia proporcionara una holgura
en la guia, reduciendo la precisién y la vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

3. La mesa eléctrica de precision esta equipada con un

tope para evitar que la mesa se salga y para que sea
resistente a ligeros impactos generados por el retorno
al origen o durante el transporte.

La fuerza externa en exceso o los impactos pueden danar el
producto; por tanto, instale un tope externo independiente si las
condiciones de funcionamiento lo requieren.

Tope
®/ 0O
° O
oi Ooo

Rail de la mesa eléctrica de precision (inferior)

4. Potente iman

La mesa eléctrica de precision contiene un potente iman de tierras
raras, cuyo campo magnético puede afectar a la pieza. Monte la
pieza alejada de la mesa eléctrica de precisiéon, a una distancia
suficiente para evitar el campo magnético afecte a la pieza.

5. En una operacion de empuje, use los valores de ajuste

de empuje dentro de los limites admisibles.
En caso contrario, puede producirse sobrecalentamiento de la
pieza o de la superficie de montaje.

6. La planeidad de la superficie de montaje de la mesa y

del rail debe ser 0.02 mm o menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza montada en la mesa eléctrica de
precision o de la base de la mesa en el que esta montada la pieza puede
causar holgura en la guia y un aumento de la resistencia al deslizamiento.

7. Los productos de SMC no estan disefiados para

usarse como instrumentos de metrologia legal.

Los instrumentos de medicion que SMC fabrica o vende no han sido
cualificados mediante las pruebas de homologacion de tipo relevantes para las
leyes sobre metrologia (medicién) de los diferentes paises. Por tanto, los
productos de SMC no se pueden utilizar en actividades o certificaciones
establecidas por las leyes sobre metrologia (medicién) de los diferentes paises.

~
Z

A\ Advertencia

1. No toque el producto cuando esté activado ni durante

los minutos siguientes a su desactivacion.

La temperatura en superficie de la mesa eléctrica de precision
puede aumentar hasta aproximadamente 70°C dependiendo de
las condiciones de trabajo.

Dicho aumento de la temperatura también puede deberse
Unicamente a la activacion. No toque la mesa eléctrica de
precision durante el funcionamiento ni cuando esté activada para
evitar quemaduras u otras lesiones.

A Precaucion

1. Potente iman

La mesa eléctrica de precisiéon contiene un potente iman de
tierras raras. Si una tarjeta magnética se acerca a la mesa
eléctrica de precision, los datos de la tarjeta se pueden
distorsionar o perder. No acerque al producto ningun elemento
que sea sensible o resulte afectado por el magnetismo.

2. No utilice la mesa eléctrica de precision de forma

continua con empuje admisible de ajuste igual o
superior al 100% del factor de trabajo.

La mesa eléctrica de precision se puede sobrecalentar debido al
calor generado por la propia mesa, pudiendo producirse un error
de temperatura o un fallo de funcionamiento.

3. No golpee los extremos de la carrera durante el

funcionamiento, excepto durante el retorno al origen o
en la operacion de empuje.

En caso contrario, pueden producirse un fallo o rotura.

4. En operaciones de empuje, ajuste la posicion de

destino a al menos 1 mm de la posicion en la que la
herramienta de empuje entra en contacto con la pieza.
En caso contrario, la mesa puede chocar contra la pieza a una
velocidad que supere la velocidad de empuje especificada.

5. La mesa y el rail de la guia se fabrican en un acero

inoxidable especial, pero puede oxidarse en un
entorno en que se haya gotas de agua que se adhieran
aellos.

6. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en la

superficie del rodamiento a bolas de la mesa y del rail.

En caso contrario, se creara holgura o una mayor friccion por
deslizamiento.

7. La precision de posicionamiento, el empuje y la

precision de medicion pueden variar tras haber
montado la mesa eléctrica de precision o la carga de
trabajo, dependiendo de las condiciones de montaje y
del entorno.

Calibrelos conforme a la aplicacion real.

8. Considere el montaje de un tope elastico en la superficie

SVC

de empuje.

Si, durante la operacién de empuje, debe evitarse el impacto de la
mesa eléctrica de precision, se recomienda la instalacion de un
tope elastico sobre la superficie de empuje.
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Al

Serie LAT3

de seguridad en la contraportada.

Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas

Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de
productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Instalacién \

|

Toma a tierra

A Precaucion

1. Potente iman

33

La mesa eléctrica de precisiéon contiene un potente iman de
tierras raras. En caso de piezas magnetizadas, las herramientas y
piezas metélicas que se coloquen en las proximidades de la mesa
eléctrica de precisién resultaran atraidas por la pieza, pudiendo
provocar lesiones a los operarios y dafos al equipo. Tenga
cuidado cuando manipule y utilice el producto.

. Monte la mesa eléctrica de precision sobre una base con

buena refrigeracion, por ejemplo, una placa metalica.
Si la refrigeracion no es suficientemente buena, la temperatura de la
mesa eléctrica de precision aumentara, pudiendo producirse un fallo.

. Si se montan piezas magnetizadas sobre la mesa eléctrica

de precision, el empuje varia y puede provocar vibraciones.
Contacte con SMC en caso de piezas magnetizadas montadas
sobre la mesa eléctrica de precision.

. Evite aplicar impactos o momentos excesivos sobre la mesa

eléctrica de precision durante el montaje de una pieza.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible,
puede producirse juego en la guia o un aumento de la resistencia
al deslizamiento.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafios en

las superficies de montaje de la mesa y del rail.

Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje, juego
en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

. Cuando monte la mesa eléctrica de precision, use

tornillos de acero inoxidable con una longitud
apropiada y apriételos al par de apriete recomendado.
Si se supera la profundidad maxima de tornillo, puede dahar los
componentes internos. El uso de un par de apriete superior al
especificado puede provocar un fallo de funcionamiento, mientras
que el uso de un par de apriete excesivamente bajo puede
provocar el desplazamiento de la pieza o su caida.

1) Montaje del cuerpo / roscado en el cuerpo

Perno (acero inoxidable) | M3 x 0.5 ~

Jﬂ]_l

Par max. recomendado [N-m] 0.63

L1 (Prof. max. de tornillo) [mm] 4.6

4

L2 (Grosor de placa) [mm] 2.1

2) Montaje del cuerpo / orificio pasante o,

Perno (acero inoxidable) | M2.5 x 0.45

1=

Par max. recomendado [N-m] 0.36

S —

L3 (Prof. max. de tornillo) [mm] 25

L4 (Grosor de placa) [mm] 2.1

L5

3) Montaje de la pieza / montaje superior

Perno (acero inoxidable) | M3 x 0.5

a—

Par méx. recomendado [N-m] 0.63

L5 (Prof. max. de tornillo) [mm] 25

. Cuando conecte los cables, evite tensiones en el

conector del lado del cable.

Si se aplica una fuerza externa o vibraciéon sobre el conector, se
puede producir un fallo. No doble el cable en los primeros 20 mm
desde el conector y fije esta parte del cable con una fijacidon para
cables.

~
Z

AAdvertenma

. Conecte siempre a tierra la mesa eléctrica de precision.
. Use una toma de tierra especifica para el producto.

Use una toma de tierra de clase D. (Resistencia a tierra de 100 Q 0 menos)

. El punto de la toma de tierra deberia estar lo mas cerca

posible del actuador y los cables de tierra deberian ser lo
mas cortos posible.

|

Condiciones de trabajo

1.

A Precaucion

No use el producto en un area en la que pueda estar
expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de mecanizado
o salpicaduras de agua, aceite o productos quimicos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No use el producto en presencia de un campo magnético.

En caso contrario, el campo magnético puede afectar a la mesa y
producirse un fallo de funcionamiento o rotura.

. No exponga el producto a potentes fuentes de luz,

como la luz directa del sol.

La mesa eléctrica de precisién usa un sensor éptico para detectar
la posicion; por tanto, si se expone a una potente fuente de luz
como la luz directa del sol, se puede producir un fallo de
funcionamiento. En tal caso, instale una placa de proteccion frente
a la luz como una cubierta para proteger el sensor de la luz.

. No use el producto en un entorno con gases, liquidos u

otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

. Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de calor

como la luz directa del sol o un horno caliente.

De lo contrario, el producto puede sobrecalentarse y producirse
una rotura.

. No use el producto en un ambiente con cambios de

temperatura ciclicos.
En caso contrario, pueden producirse un fallo o rotura.

. Use este producto dentro del rango de humedad y

temperatura de trabajo.

|

Mantenimiento

1.

SVC

A Precaucion

Realice un mantenimiento e inspecciones regulares.
Confirme que los cables no estén doblados, que no haya holgura
en la mesa ni una gran fricciéon por deslizamiento. Podria
producirse un funcionamiento defectuoso.

. Realice las comprobaciones y pruebas de funcionamiento

adecuadas tras completar el mantenimiento.

En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el
equipo no funciona adecuadamente, etc.), detenga el
funcionamiento del sistema. En caso contrario, puede producirse
fallos de funcionamiento inesperados, no pudiendo garantizarse la
seguridad. Realice una prueba de la parada de emergencia para
confirmar la seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el producto.
. Espacio de mantenimiento

Disponga de suficiente espacio libre para inspecciones y tareas
de mantenimiento.
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Serie LAT3

Controlador y dispositivos periféricos /
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas
de seguridad en la contraportada.

producto 1

Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de
productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Diseio / Seleccion \

|

Manipulacién

1.

A\ Advertencia

Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse un fallo de
funcionamiento o dafios en el controlador. Si la tension aplicada es inferior a la
especificada, es posible que la carga no pueda moverse debido a una caida de tension
interna. Compruebe la tensién de trabajo antes de empezar. Confirme ademas que la
tension de trabajo no sea inferior a la tension especificada durante el funcionamiento.
Si la corriente es demasiado baja, la mesa eléctrica de precision puede no
ser capaz de generar la fuerza maxima o sufrir un fallo de funcionamiento.

. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.

En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
0 dafios al producto. Compruebe las especificaciones antes del uso.

. Instale un circuito de parada de emergencia.

Instale un sistema de parada de emergencia en el exterior de la
proteccion, en un lugar de facil acceso para el operador para que
éste pueda detener el funcionamiento del sistema de forma
inmediata e interrumpir el suministro de energia.

. Para evitar riesgos y dafos debidos a averias o fallos de
funcionamiento en el producto, que se pueden producir
con cierta probabilidad, debera construir un sistema de
refuerzo colocando una estructura multicapa o un
diseno de un sistema a prueba de fallos, etc.

. Si existe riesgo de incendio o lesiones personales debidas a
una generacion anémala de calor, chispas, humo generador
por el producto, etc., corte la corriente de la unidad principal
y del sistema inmediatamente.

|

Manipulacidn

AAdvertenma

. No toque nunca el interior del controlador ni de sus

dISpOSItIVOS periféricos.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas o fallo.

2. No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste alguno
con las manos mojadas.

En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

3. No use un producto que esté danado o al que le falte
algun componente.

Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

4. No conecte el controlador a ningun otro dispositivo
aparte de la mesa eléctrica de precision.

De lo contrario, puede dafiar el controlador o el otro equipo.

5. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear la pieza
mientras la mesa eléctrica de precision se esta moviendo.
De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

6. No conecte la alimentacion ni encienda el producto hasta
que confirme que la pieza se puede mover de forma segura
dentro del area que puede ser alcanzada por la pieza.

El movimiento de la pieza puede producir un accidente.

7. No toque el producto cuando esta activado ni durante
un cierto tiempo después de desconectar la corriente,
dado que se calienta de forma importante.

De lo contrario, éste podria provocar quemaduras debido a las
altas temperaturas.

8. Compruebe la tensién con un comprobador durante mas
de 5 minutos después de cortar la corriente en caso de
instalacion, cableado y mantenimiento.

De lo contrario, pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

funcionamiento o dafnos en el controlador. No toque el
controlador cuando la corriente esté activada.

Tome las medidas de seguridad necesarias para eliminar la
electricidad estatica en caso de que sea necesario tocar el
controlador para realizar el mantenimiento.

~
Z

/A Precaucion
1.

Cuando no vaya a usar el contador multiple, coloque un enchufe en

el conector para el contador del controlador.
Si entran particulas extrafias (por ejemplo, fragmentos de metal) en
el conector para el contador, se puede producir un cortocircuito.

. Asegurese de realizar el retorno al origen antes de empezar.

Si no se realiza el ajuste de la posicion de origen, el producto no
funcionara a pesar de que se lleven a cabo los datos de paso.

. Eltiempo de posicionamiento introducido y ajustado en el software de configuracion

del controlador es sélo un valor objetivo, por lo que no esta garantizado.

La operacion puede no haberse completado a pesar de que haya transcurrido
el tiempo de posicionamiento de ajuste. En tal caso, puede usar las sehales
de salida digital BUSY e INP para detectar la finalizacion de la operacion.

. Ajuste el valor "Peso de carga" del software de configuracion del controlador conforme al

peso aproximado de los dispositivos o piezas montado en la mesa eléctrica de precision.
Si el valor de "Peso de carga" del software de configuracién del controlador y
el peso de la carga de trabajo son diferentes, el producto puede sufrir
vibraciones o la precision de posicionamiento puede disminuir.

. Si la carga montada en la mesa eléctrica de precision es pequefia (100 g o menos) y la

mesa eléctrica de precision se ha detenido en una posicion de destino, dependiendo de
las condiciones de trahajo, la mesa eléctrica de precision podra buscar de forma continua

|a posicion de destino (vibrar) dentro del rango de precision de posicionamiento.
Pongase en contacto con un representante de ventas de SMC
para saber como mejorarlo.

. Seial BUSY

La sefial BUSY se activa cuando la mesa eléctrica de precision comienza a
funcionar y se desactiva cuando la velocidad de trabajo alcanza 2 mm/s o menos.
Sin embargo, cuando la mesa eléctrica de precision funciona a una velocidad
inferior a 5 mm/s, es posible que la sefial BUSY no se active de ninguna manera.

. Senal de salida INP (OUTO0)

En la operacién de posicionamiento y en la posicidon de empuje, la sefal
INP se activara cuando la mesa alcance el rango de salida INP de la

posicion de destino. . o
En la posicién de empuje, si la mesa Rango de salida de la sefial INP (OUT0)

supera la posicion de destino y se Modelo |Rango de salida (mm)
desplaza fuera del rango de salida INP, [ L AT3F-[J +0.05
la sefal INP se desactivara de nuevo. LAT3-C] 403

|

Montaje \

A\ Advertencia

1.

Instale el controlador y sus dispositivos periféricos sobre un
material no inflamable.

La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

. No instale el producto en un lugar expuesto a vibraciones o impactos.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

. No monte el controlador y sus dispositivos periféricos en la base junto a un

contactor electromagnético de gran tamaiio o un disyuntor sin fusible que genere
vibraciones. Mdntelos en placas base diferentes, o mantenga el controlador y sus

dispositivos periféricos alejados de dicha fuente de vibraciones.
En caso contrario, pueden producirse un fallo de funcionamiento.

. Instale el controlador y sus dispositivos periféricos sobre una

superficie plana.
Si la superficie de montaje no es plana, puede aplicarse una fuerza excesiva
sobre la carcasa u otras piezas, provocando un fallo de funcionamiento.

|

Alimentacion

SVC

2.

A\ Advertencia

1.

Utilice una alimentacion poco ruidosa entre las lineas
y entre la corriente y la tierra.

Cuando el ruido sea alto, use un transformador de aislamiento.

El suministro eléctrico del controlador debe separarse del suministro
de las sefales E/S y ninguno de ellos debe utilizar la fuente de
alimentacion de tipo "prevencion de la corriente de entrada".

Si la fuente de alimentacion es de tipo "prevencion de la corriente de entrada", puede
producirse una caida de tension durante la aceleracién o deceleracion del actuador.

34
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Serie LAT3

Controlador y dispositivos periféricos /
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas
de seguridad en la contraportada.

producto 2

Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de
productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Alimentacién \

|

Condiciones de trabajo

/A Advertencia

3. Tome las medidas adecuadas para evitar picos de tension

producidos por descargas atmosféricas. Conecte a tierra el
supresor de picos contra rayos de forma independiente a la
linea a tierra del controlador y de sus dispositivos periféricos.

4. Utilice los productos con certificacion UL que se enumeran a

continuacidn para la alimentacion de corriente directa.
(1) Circuito controlado de corriente compatible con UL 508.
Un circuito que utiliza la bobina secundaria de un transformador aislado
como fuente de alimentacion y que satisface las siguientes condiciones.
- Tensiéon maxima (sin carga): 30 Vrms (42.4 V méx.) o inferior
- Corriente maxima : (¥ 8 A o menos (incluso en caso de cortocircuito)
(2) Limitado por un protector de circuitos
(como un fusible) que presenta los
siguientes ratios

Tension sin carga (V max.) | Corriente nominal méxima
0aZ20[V] 5.0
Mayor de 20 [V] y menor 100
de 30 [V] Tensién maxima

(2) Un circuito (de clase 2) que emplea un maximo de 30 Vrms (42.4 V méx.) o
menos, accionado mediante una unidad de alimentacion de clase 2 segun la
norma UL 1310 o con un transformador de clase 2 segun la norma UL 1585.

|

Toma a tierra

AAdvertenma

1. Asegurese de que el producto esta conectado a tierra
para garantizar la tolerancia de ruido del controlador.
De lo contrario, puede provocar un funcionamiento defectuoso, danos,
descargas eléctricas o fuego. No comparta la tierra con dispositivos o
equipos que generen un fuerte ruido electromagnético.

2. Use una toma de tierra especifica para el producto.

Use una toma de tierra de clase D. (resistencia a tierra de 100 Q o0 menos)

3. El punto de la toma de tierra deberia estar lo mas cerca

posible del controlador y los cables de tierra deberian ser lo
mas cortos posible.

4. En el improbable caso de que la toma a tierra provoque un

funcionamiento defectuoso, ésta deberia desconectarse.

|

Cableado \

AAdvertenma

1. Preparacion al cableado
Corte el suministro eléctrico antes de realizar el cableado,
conexion y desconexion de los conectores. Monte una cubierta
protectora en el terminal de bornas una vez realizado el cableado.

2. No coloque los cables de senales de E/S digitales en la

misma trayectoria que los cables de potencia.
Se pueden producir fallos de funcionamiento provocados por el ruido si la
linea de sefales se instala en la misma trayectoria que las lineas de salida.

3. Compruebe si el cableado esta correctamente

instalado antes de realizar el encendido.

Un cableado incorrecto provocara fallos de funcionamiento o dafios
en el controlador o en sus dispositivos periféricos. Antes de la puesta
en funcionamiento, compruebe que no haya errores en el cableado.

4. Reserve un espacio suficiente para colocar los cables.

35

Si los cables se colocan en posiciones forzadas, pueden dafarse los
cables y los conectores, provocando una mala conexion y un fallo de
funcionamiento. Evite doblar los cables en angulos cerrados en las partes
situadas cerca de los conectores o0 en el punto de conexién con el
producto. Fije el cable lo mas cerca posible de los conectores para evitar
la aplicacién de tensiones mecanicas sobre los conectores.

~
Z

A Precaucion

1. No use el producto en un area en la que pueda estar

expuesto al polvo, polvo metalico, virutas de mecanizado
o salpicaduras de agua, aceite o productos quimicos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

2. No use el producto en presencia de un campo magnético.

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

3. No use el producto en un entorno con gases, liquidos u

otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

4. Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de calor

como la luz directa del sol o un horno caliente.
De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en sus
dispositivos periféricos.

5. No use el producto en un ambiente con cambios de

temperatura ciclicos.
De lo contrario, puede provocar fallos en el controlador o en sus
dispositivos periféricos.

6. No use el producto en lugares donde se generen picos

de tensién.

Los dispositivos (elevadores de solenoide, hornos de induccién de
alta frecuencia, motores, etc.) que generan una gran cantidad de
picos de tension alrededor del producto pueden deteriorar o dahar
los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de fuentes que
generen picos de tension y las lineas de tension.

7. La mesa eléctrica de precision y el controlador no son

inmunes al impacto de los rayos.

8. No instale el producto en un lugar expuesto a

vibraciones o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

|

Mantenimiento

AAdvertenma

. Lleve a cabo comprobaciones periddicas de mantenimiento.
Asegurese de que los cables y tornillos no estén sueltos. Los cables
o tornillos sueltos pueden generar un fallo de funcionamiento
accidental.

2. Realice las comprobaciones y pruebas de funcionamiento

adecuadas tras completar el mantenimiento.

En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el equipo
no funciona adecuadamente, etc.), detenga el funcionamiento del
sistema. En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad. Realice una prueba
de la parada de emergencia para confirmar la seguridad del equipo.

3. No desmonte, modifique ni repare el controlador ni

sus dispositivos periféricos.

4. No coloque ninguin elemento conductor ni inflamable

en el interior del controlador.
En caso contrario, pueden producirse un incendio.

5. No lleve a cabo una prueba de resistencia al

aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva.

A Precaucion

1. Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.

Disefe el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.

SVC
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/\ Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio
del equipo. Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las

etiquetas "Precaucion", "Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes
para la seguridad y deben de seguirse junto con las normas internacionales
(ISO/IEC)*1)y otros reglamentos de seguridad.

[ e e e ) i ) o .
" ., Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de I *j) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los
A PrecaUCIOn . riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones sistemas. . ) . ) )

| leves o0 moderadas. I 1S04413; Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general para los sistemas.

| . Advertencia indica un peligro con un nivel medio I IEC 60204-1: Seguridad de Igg méaquinas — Equipo eléctrico de las maquinas.

1 A Advertencia @ de riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones 1 (Parte 1: Requisitos generales)

I graves o la muerte. | SO 10218-1: Manipulacion de robots industriales - Seguridad.

1 . Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo | ©C:

I A Pellgl‘o :+  due, sino se evita, podria causar lesiones graves o |

la muerte.
SR, |
P TI .z e
A\ Advertencia Garantia limitada y exencion de responsabilidades

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que ReqUISItOS de Conformldad
disefia el equipo o decide sus especificaciones. El producto utilizado est4 sujeto a una "Garantia limitada y exencién de
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad"
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona que Debe leer] tarl tes de utili I d t
disefia el equipo o decide sus especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y ebe leerios y aceptarlos antes de utilizar el producto.
andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de seguridad son o lirni P4 HH
responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del producto. Esta persona Garantla Ilmltada y exencion de responsabllldades
debe revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos especificados | | 1 El periodo de garantia del producto es de 1 afio a partir de la puesta en servicio
en el anterior catalogo con el objeto de considerar cualquier posibilidad de fallo del equipo. o de 1,5 afios a partir de la fecha de entrega, aquello que suceda antes.*2

2. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal Asimismo, el producto puede tener una vida dtil, una distancia de
cualificado. . . . ) funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera adecuada. El o .

) . . - o . . distribuidor de ventas méas cercano.
montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos, incluyendo nuestros
productos, deben ser realizados por personal cualificado y experimentado. 2 Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del periodo de garantia, y si

3. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrara
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes. un producto de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias.

1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta confirmar que se Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente,
hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la caida y los movimientos inatin otro daf d I fallo del product
inesperados de los objetos desplazados. y no a ningun otro dano provocado por el fallo del producto.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegrese de que se hayan tomado | | 3 Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las condiciones de garantia

| I i it | for. | i » - . . X

todas as medidas de segu.”dad descritas en el punto anterior Corte la corriente de y exencion de responsabilidad descritas en el catdlogo correspondiente a los
cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda las precauciones -
especificas de todos los productos correspondientes. productos especificos.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para evitar un #2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio.
funcionamiento defectuoso o inesperado. Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esta garantizada durante un afio a partir de

™ . » la entrega.

4. contaCte_ con SMC ant_es de _u“"zar ellpmducm y preste especial atencion a Asimismo, incluso dentro del periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las ventosa o el fallo debido al deterioro del material eldstico no esté cubierto por la garantia limitada.
siguientes condiciones: . - .

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las especificaciones indicadas, RquSltOS de conformldad
o el producto se usa al aire libre 0 en un lugar expuesto a la luz directa del sol. . . . "
2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear, ferrocarriles, 1. Que(lia estrlctamenteIz pr9h|b|do el uso de PdeUC‘tVOS SM.C con equipos .de prodycclon
aerondutica, espacio, navegacion, automocion, sector militar, tratamientos médicos, destinados a la fabricacién de armas de destruccién masiva o de cualquier otro tipo de
combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos en contacto con alimentacion y armas.
bebidas, circuitos de parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en aplicaciones » } ) L,
de prensa, equipos de seguridad u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas | | 2 L2 exportacion de productos SMC de un pais a otro esté regulada por la legislacion y
estandar descritas en el catalogo de productos. reglamentacidn sobre seguridad relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
3. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en personas, Antes de enviar un producto SMC a otro pais, aseglirese de que se conocen y cumplen
propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad. todas las realas locales sobre exnortacion
4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo interlock doble g P ’
con proteccién mecdnica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma periédica =
que los dispositivos funcionan correctamente. ACautlon
c P =z Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
recaucion instrumentos de metrologia legal.
1. Este producto esta previsto para su uso industrial. Los productos de medicién que lS[MC fabrica y clomermglllz/a no han sido certficados
, . L P . . mediante pruebas de homologaciéon de metrologia (medicién) conformes a las leyes
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial. de cada pais
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente con SMC. Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para actividades o certificaciones de
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano. metrologia (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

’ A Normas de seguridad| Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Estonia @ +372 6510370 www.smepneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee | Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Finland @& +358 207513513 www.smcfi smcfi@sme.fi Slovakia @ +421(0)413213212  www.smc.sk office @smc.sk

France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@smc-france.fr | Slovenia @& +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si

Germany @ +49(0)61034020  www.smc.de info@smc.de Spain @ +34 902184100 WWW.Smc.eu post@smc.smces.es

Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr Sweden @ +46 (086031200  www.smc.nu post@sme.nu

Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office @sme.hu Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch

Ireland @ +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie | Turkey @+902124890440  www.smcpnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
Italy & +39 0292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it UK @ +44(0)845 1215122 www.smepneumatics.co.uk sales@smcpneumatics.co.uk
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

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

1st printing TT printing TT 00 Printed in Spain

Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.





