.
Nuevo

Actuador eléctrico C€ A
Sin vastago Variaciones de carrera ampliadas

®Tipo de motor en paralelo
® Paso del husillo: 20 mm (LEFS25), 24 mm (LEFS32),
30 mm (LEFS40) e Guia pasivat

Li]*JX Motor paso a paso (servo24vnc) | Servomotor (24 vbc)

Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS Tamafio: 16, 25, 32, 40

S— N

Especficacion para sala fimpia

Tipo de motor en paralelo 11-LEFS

] .)- Tamaio: 16, 25, 32 l

Carga maxima de trabajo: 60 kg Velocidad max.: 1200 mm/s P > d

=

Repetitividad de posicionamiento: £0.02 mm e

Especificacion para sala limpia también disponible f :

Carrera max.: 2000 mm
Velocidad max.: 2000 mm/s

11X Servomotor AC

* No aplicable al estandar UL.

Tamainio: 25, 32, 40

Mejorada capacidad de traslado a alta velocidad ~ Velocidad max.: 1500 mmss e
Alta aceleracion/deceleracion: 20000 mm/s? s
Tipo de entrada de pulsos ‘ = '
Con encoder absoluto interno (para LECSB/C/S) e
Especificacion para sala limpia también disponible

Tipo de motor en paralelo 11-LEFS

Tamano: 25, 32, 40

Velocidad max.: 2000 mm/s
Carrera max.: 3000 mm _
Aceleracion/deceleracion max.: 20000 mm/s? L@t g

>

Tipo de montaje inferior del motor también disponible

Controlador/Driver QUUGEEELENEEICHTPIALY) DI Servomotor AC
Servomotor (24 VDC) * No aplicable al estandar UL.

i »Para encoder absoluto
»Tipo programable

Serie LECP6/LECAG (64 puntos de posicionamiento) ¢ ;Iepr?edz E’g‘;dBa SIS

®Tipo de entrada directa CC-Link
Serie LECSC L

®Tipo SSCNET II
Serie LECSS

»Para encoder incremental

*Tipo de entrada de pulsos /
Tipo de posicionamiento =
Serie LECSA g

S

i

Serie LEF 2 SMC

CAT.EUS100-87E-ES

»Tipo sin programacion
Serie LECP1 (14 puntos de posicionamiento)

Bl
W

i .-.?(

;;Eg-@“_'..._

»Tipo de entrada de pulsos
Serie LECPA

h —



Serie LEF

@Compacto @Fcil montaje del cuerpo / Reduccion del trabajo de instalacion

Altura / anchura reducidas en aprox. 50% Posibilidad de montar el cuerpo

* En comparacion con la serie LJ1 de SMC principa| sin necesidad de

(carga de trabajo: 10 kg) : . 3
retirar la cubierta

externa, etc.

LJTH10 LEFS16 ”

=
Motor paso a paso (servo24vnc) | Servomotor (24 vbc) —
P

i
5

80

Equipado con bandas de sellado como estandar

Cubre la guia, el husillo a bolas y la correa.
Evita las salpicaduras de grasa y la entrada
de particulas extrafias del exterior.

Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEFS Tamaiio: 16, 25, 32, 40 : y
el Paso [mm] Velocidad méax. [mm/s]* i e )
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ' B )
LEFS16 — 10 5 500 (para paso 10) % e < v
LEFS25 20 12 E 1000 (para paso 20) P i
LEFS32 24 16 8 1200 (para paso 24) \Q'
LEFS40 30 20 10 1200 (para paso 30)

~—— iTipo de motor en paralelo disponible! ———

© Posibilidad de seleccionar a posicion de montaje (©)La superficie superior de la mesa y el motor
del motor en 2 direcciones (derecha e izquierda).  estan nivelados.
Pieza
.................. . | Paraleloenel g’ . -
i | ladoderecho . =

52

* Excepto LECPA

Carga maxima de trabajo: 60 kg
Repetitividad de posicionamiento: +0.02 mm )

Orificio de posicionamiento

Mesa
Sin vastago con : )
menor altura : -
- : | Mecanismo de bloqueo no
Tamano Altura [mm] . I ey
16 o magnetizante (opcional)
25 48 ¢ Prevencion de caidas en caso de
corte de suministro eléctrico (Mantenido)*
32 60
40 68

Motores compatibles

®Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Ideal para el traslado de cargas
elevadas a baja velocidad
@®Servomotor (24 VDC)
Estable a alta velocidad y
funcionamiento silencioso

Motor paso a paso

Carga de trabajo

Velocidad

Sin vastago con
menor altura

Accionamiento por correa / Serie LEFB

Tamafio: 16, 25, 32 M =
carrera max.: 2000 mm E = ‘:5;'1?
Velocidad max.: 2000 mm/ fﬁ*"‘ - = '
Correa - . Q
. >

O
5



Actuador eléctrico / sin vastago

Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEFS Tamaiio: 25, 32, 40

—"
Velocidad max. [mm/s] s ﬁ’"“"l
Modelo Paso [mm] Servomotor AC - 4 = > =
LEFS25 20 12 6 1500 - e @ ol
. 4 ; 2
LEFS32 24 16 8 1500 @ = g
LEFS40 30 20 10 1500 o

Motor de gran potencia (100/200/400 W) *‘ '%,v

. . . o

Me|orad.a capacidad de trasla.d’o aalta velo.clldad % \‘\\‘ BREic motor en paraiclRIERINN

Compatible con alta aceleracion/deceleracion: % A\ OPosibilidad de seleccionar la posicién de montaje

20000 s g del motor en 2 direcciones (derecha e izquierda).
mm/s o /N -

Tipo de entrada de pulsos

Con encoder absoluto interno T

(para LECSB/C/S)

Accionamiento por correa / Serie LEFB Tamaio: 25,32, 40

Velocidad max.: 2000 mm/s La pieza no interfiere con el motor.
Carrera max.: 3000 mm
Aceleracién/deceleracion max.: 20000 mm/s? =

|| Guia pasiva / Serie LEFG

Guia pasiva disefiada para sujetar las piezas con

Accionamiento por husillo a bolas / Serie 11-LEFS voladizo.

* Las dimensiones son las mismas que las del cuerpo de la serie LEF,
. - por lo que la instalacion es sencilla y contribuye a reducir el trabajo
|ISO Clase 4 (ISO1 4644 1 )! de instalacién y montaje.

elLas bandas de sellado incluidas como estandar evita las

* Conexionado de vacio integrado salpicaduras de grasa y la entrada de particulas extrafias del exterior.
* Posibilidad de montar el cuerpo principal sin
necesidad de retirar la cubierta externa, etc. Ejemplo de aplicacion | -

* Especificacion de guia lineal integrada en el cuerpo
x1 Cambia en funcion del caudal de succion.
Véanse més detalles en la pagina 32.

AprecaUCién Guia de soporte
La succién por vacio Tras instalar el actuador en el lado 5.
minimiza la generacion Succion de accionamiento, realice la : ?ﬂ

de particulas externas
del husillo a bolas y de
la guia.

alineacion de la guia pasiva. No
obstante, si la planeidad de
montaje supera 0.1, instale un
mecanismo flotante independiente
en la superficie de instalacion de
la pieza (mesa).

por vacio

Para mas informacion, consulte la pagina 165.

ZSVC €



Serie LEF

Ejemplos de aplicacion

Posicionamiento
preciso de piezas
de trabajo

Traslado por carga y descargg»de piezas >
de trabajo PN

Accionamiento por husillo a bolas/serie LEFS

q Paso
[mm]

5
10

Tipo

16

Variaciones de la serie

Carrera [mm]

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500

6

Motor paso a paso

(Servo/24 VDC) 20

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

8

*3

24

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

10

30

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

5
10

Servomotor 16

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500

(24 VDC)
6

#3

20

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

6

20

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

Servomotor AC 8

Compatible con sala [mpia 24

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

10

30

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

+1 1 El tamafo corresponde al diametro del cilindro neumatico con una fuerza equivalente (para el accionamiento por husillo a bolas)
# 2 Consulte con SMC para las carreras no estandares, ya que se fabrican bajo demanda.
« 3 Para la especificacién para sala limpia, consulte las pags 51 y 131. (excepto paso 20, 24 30 mm)

Accionamiento por correa/serie LEFB

., Equivalent lead

Tamafio [mm]

Carrera [mm]2

16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
M(‘;tg:v%"j‘sz 383?0 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
32 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
Servomotor 16 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

(24 vDC) 25 48 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
25 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700}, (1800), (1900), 2000
Servomotor AC 32 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000, 2500
40 54 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900, 1000, (1100), 1200, (1300, (1400, 1500, (1600}, (1700}, (1800}, (1900}, 2000, 2500, 3000

&}

% S\NC



Actuador eléctrico / modelo deslizante

Traslado
vertical

Manipulacion

Carga de trabajo: Horizontal [kg] Carga de trabajo: Vertical [kg] Velocidad [mm/s] P4
30 40 50 10 20 30 800 1000 1200 1400 9
25
103

Carga de trabajo [kg]? Velocidad [mm/s]

10 15 20 25 500 1000 1500 2000 o9

= = x1 El tamafo corresponde al diametro del cilindro neumatico
=’ ﬁ con una fuerza equivalente (para el accionamiento por
_ husillo a bolas)

* 2 Consulte con SMC para las carreras no estandares, ya
l_ 115 que se fabrican bajo demanda.
—_——

= 3 El actuador de accionamiento por correa no se puede

utilizar para aplicaciones verticales.

|
ZSNC 4



Modelo de entrada de datos de paso Serie LECP6/LECA6

Sencillo ajuste para un uso inmediato

©OModo de ajuste sencillo

Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione

"Modo sencillo".

<Cuando se usa un PC>
Software de configuracion del controlador

Motor paso a paso Servomotor
(Servo/24 VDC) (24 VDC)
LECP6 LECA6

Filedf} E81 Qonm Sefirs |

@ EIl ajuste de los datos de paso,
el funcionamiento de prueba, la
programacion manual del

movimiento y el movimiento a
velocidad constante se pueden
configurar y utilizar en una unica
pantalla.

Ajuste del control
manual y de la
velocidad constante

o o] o
Poattion Speed Forca T
i am @ mnfs 30 L] 1 Gebue

Fageg ooty

Programacion

manual del
movimiento

5.0
0.0
20,40
20,90
40,40
5,40
640

Ajuste de los
datos de paso
Mover para la velocidad
constante

<Cuando se usa una consola de programacion (TB>  (IEWILECETRCL LY EICY YRR Ejemplo de comprobacion del monitor

@®La sencilla pantalla sin desplazamiento
facilita ain mas el ajuste y el funcionamiento.

®Elija un icono de la primera pantalla y
seleccione una funcién.

@A|uste los datos de paso y compruebe el

12 pantalla

monitor de la segunda pantalla.

Puede registrarse pulsando el botén "SET"T,
después de introducir los valores.

12 pantalla
T T3 E=A
DA MONITO
T7—h PEL BE ¥
. 2% pantalla ALARM | Jog SETTIN 22 pantalla
Datos Eje 1 ! b Monitor Eje 1
Ne pasos //0 N Ne pasos 1
Posicion 1123.45 mm | Posicién 12.34 mm
Velocidad \, 100 mm/s;/ Velocidad 10 mm/s
Se puede comprobar

el estado de funcionamiento.

@ Los datos se pueden ajustar con la
posicion y la velocidad (el resto de las
condiciones ya estan configuradas).

___________________________________

N




© Modo normal de ajuste detallado
Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.
@ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales.

<Cuando se usa un PC>
Software de configuracion del controlador

@®En las diferentes ventanas se
indica el ajuste de los datos de
paso, ajuste de parametros,
monitorizacion, programacion,
etc.

@ En una consola de programacion se pueden
guardar multiples datos de paso, para
posteriormente transferirlos al controlador.

@ Funcionamiento de prueba continuo con
un maximo de 5 datos de paso.

@ Cada una de las funciones (ajuste de los
datos de paso, prueba, monitorizacién, efc.)
se puede seleccionar en el menu principal.

® Posibilidad de ajustar los parametros.
@ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante, retorno al

origen, operacion y prueba y comprobacion de la salida obligatoria.

uuuuuuuuu

Urlsed | Downiosd

Ventana de configuracion

de los datos de paso

-srsamear — nomm

Ventana de

configuracion
de los parametros

-

Ventana de monitorizacién

Menu Eje 1
Ajuste de datos de paso _ i
Parametros Menl Ejel |
Prueba N° pasos A[ Menl Eje 1
— 0 | N°pasos 1 :
Panta_xlla del meni principal | Tipo de operacion v| Posicion  123.45 m| Monitorizacion de salida _Eje 1
e BUSY A
I Pantalla de configuracion SVREE .]]
il easlivg e ekl Pantalla de prueba SETON][ ] v

Ventana de aprendizaje

Pantalla de monitorizacion

)

Controlador

El actuador y el controlador se suministran como un conjunto. (puede pedirios de forma separada).

Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.
<Compruebe lo siguiente antes del uso>
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

Actuador 'J




Red de bus de campo

Unidad Gateway (GW)
compatible con bus de campo
Serie LEC-G

© Control de los actuadores eléctricos de la serie LE desde el PLC mediante bus de campo.
Protocolos para red de bus

— PIRJOJF] | b — B
de campo disponibles:  CC-Link 24 Dem SGoa EtherNet/IP=> de |

© Dos métodos de funcionamiento
Entrada de datos de paso: utilicelo usando los datos de paso preconfigurados en el controlador.
Entrada de datos numéricos: El actuador utiliza valores como posicion y velocidad procedentes del PLC.

© Los valores de posicion, velocidad, etc. se pueden comprobar en el PLC.

PLC

Red de buses

de campo

(

Unidad -
Gateway (GW)

Comunicacion

en serie

RS485 Se pueden conectar
hasta 12 controladores

Protocolos de buses PIR[O]F[ 1k
Clnd B e S

NE méximo de controladores
(que se pueden conectar 12 8 5 12
- _4

4{ 2_4 VDC para ’ Controladores compatibles
Alimentacion unidad Gateway Serie LEC §

Compatible con actuadores eléctricos

EEEENR
- <
- P
Pinza eléctrica  Mesa eléctrica de Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/
Serie LEH deslizamiento Modelo con vastago  Modelo sin vastago Controlador del gglnstg:\ll?n?cr:tor
Serie LES Serie LEY serie LEF motor paso a paso
ol — (Servo/24 VDC) (24 VvDC)
;ﬁ’{_ > Serie LECP6 Serie LECA6
Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/ ~ Actuador eléctrico/
Modelo de giro Modelo miniatura Sin vastago guiado
serie LER Serie LEP Serie LEL

O
2



Modelo sin programacion serie LECP1
Sin programacion

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una consola de programacion

@ Ajuste del nimero de posicion ] Y@ Ajuste de una posicion de parada I J€) Registro

Motor paso a paso

(Servo/24 VDC)
LECP1
Ajuste de un numero Desplazamiento del actuador hasta Registro de la posicion de
registrado para la posicion de una posicion de parada usando los parada usando el botén
parada Maximo 14 puntos botones AVANCE y RETROCESO AJUSTE
Velocidad / aceleracion
16 niveles de ajuste
Visualizacion
del nimero
de posicion Conmutador de

Botén AJUSTE Con[nutadores
de ajuste de

velocidad

seleccion de
osicion Botones
p AVANCE

Conmutadores
de tajuste de
aceleracion

RETROCESO

Modelo de entrada de pulsos serie LECPA

©® Un controlador que usa senales de pulsos para permitir el posicionamiento
en cualquier punto.

El actuador se puede controlar desde la unidad de posicionamiento del
cliente.

Panel tactil

Unidad de
posicionamiento
PLC

&

Actuador eléctrico
serie LEFS/LEFB

Controlador del motor paso a paso
(Modelo de entrada de pulsos)

serie LECPA

®Senal de comando de retorno al origen
Permite el retorno automatico al origen.

©® Con funcion de limitacidn de fuerza (operacion de fuerza de empuje/fuerza de agarre disponible)
La operacion de fuerza de empuje/posicionamiento es posible conmutando las sefales.

O
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Serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

Tipo programable
LECP6/LECA6

* Entrada desde el software de configuracion del controlador (PC)
* Entrada desde la consola de programacion

Tipo de entrada de pulsos
LECPA

© Entrada desde el software de configuracion del controlador (PC)
o Entrada desde la consola de programacién

Tipo sin programacion
LECP1

» Seleccionar usando los botones de
accionamiento del controlador

Elemento ‘

Ajuste de los datos de
paso y los pardmetros

« Introducir el valor numérico del software de configuracion
del controlador (PC) o la consola de programacion

* Introducir el valor numérico

* Programacion directa

* Programacién manual (JOG)

* Programacion directa
* Programacién manual (JOG)

* No se requiere el ajuste de de "posicion".
Posicién y velocidad ajustadas con la
sefal de pulsos

Ajuste de los datos de
paso de
posicionamiento

N2 de datos de paso | 64 posiciones
Entrada de n? paso [IN"] = Entrada [DRIVE]

Salida [INP]

14 posiciones

Comando de funcionamiento (sefal l/0) Entrada de n? paso [IN*] Unicamente

Salida [OUT"]

Senfal de pulsos
Salida [INP]

Senal de finalizacion

Elementos de configuracion

TB: Consola de programacion PC: Software de configuracién del controlador

Tipo sin
programacion
LECP1*

Tipo
programable

Tipo de entrada de
pulsos
LECPA

Contenido

Elemento

MOD movimiento | Seleccion de"posicion absoluta' y "posicion relaiva’ = A | @ [ ) Ajustar en ABS/INC Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de traslado [ ) Ajustar en unidades de 1 mm/s Seleccionar entre 16 niveles
[Posicion]: Posicion de destino Ajustar en unidades de | No se requiere ajuste | programacion directa/
Posicion [ BN J ([ y
[Empuie]: Posicion inicial de empuje 0.01 mm programacion manual (JOG)
Aceleracion/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento = @ | @ [ ] Ajustar en unidades de 1 mm/s? Seleccionar entre 16 niveles
Ajuste de
|°ls datos | Fuerza de empuje | Tasa de fuerza durante operacién deempuie = @ | @ [ ] Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Seleccionar entre 3 niveles (debi, medio y fuerte)
:Ie fasi’ ) Disparador LV | Fuerza objetivo durante operacion deempuie = A | @ () Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Noserequizause (isnovehruelefuezadeenpie
extracto
Velocidad de empuje | Velocidad durante operacion deempuje | A | @ [ ] Ajustar en unidades de 1 mm/s | Ajustar en unidades de 1 mm/s
Fuerza de desplazamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento = A | @ [ ] Ajustar a 100%. Ajutara valores ferenciales para cada actuador)
Area de salida | Condiciones para quelasefial desaidadedreaseactive | A | @ [ ] Ajustar en unidades de 0.0t mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Posicion de oy o " Ajustaren0.5mmo | Ajustar a (valores diferenciales| No se requiere ajuste
[Pos|c|'o ".]' Ar!chura s AT destmp AN J [ ] mas (Unidades: 0.01 | para cada actuador) o més
entrada [Empuje]: Cunto se desplaza durante el empuje mm) (Unidades: 0.01 mm)
Carrera (+) Limite de posiciéon del lado + | X | X [ ] Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajuste de los Carrera (-) Limite de posicion del lado - X | X [ ] Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
parametros | Direccion ORIG. | Permite ajustarla direccion derefornoalorigen. = < | X [ ] Compatible Compatible Compatible
extracto . } . .
(ex ) Velocidad ORIG. | Velocidad durante el retorno al origen = X | X o Ajustar en unidades de T mm/s | Ajustar en unidades de 1 mm/s
- No se requiere ajuste
Aceler. ORIG. | Aceleracion durante el retornoal origen = X | X [ ) Ajustar en unidades de 1 mm/s* | Ajustar en unidades de 1 mm/s
"JOG" (control Permite probar el funcionamiento Permite probar el funcionamiento Mantener pulsado el botén MANUAL
[ BN ) [ ] contnuo a/a velocidad de ajuste mientras | continuo a a velocidad de ajuste mientras | (D) para envio uniforme (la
manual) se mantiene pulsado el nferuptor. se mantiene pulsado el interruptor. velocidad es un valor especificado)
Permite comprobar el movimiento | Permite comprobar el movimiento | Pulsar el botdn MANUAL (D) una vez
MOVE X | @ o a ladistancia y velocidad ala distancia y velocidad ajustadas ' para la funcidn de clasificacion (ia velocidad
Prueba ajustadas desde la posicion actual. | desde la posicion actual. el tamafio son valores especficados)
Retorno al ORIG. o ©o [ ] Compatible Compatible Compatible
Accionamiento | Funcionamiento de los
datos de paso ® | @ |Funcionamiento; Compatible No compatible Compatible
de prueba especificados continuo)
Salida forzada | Pemie comprobaraacivaciniesacivecion elteminal esalile. © < | X [ ] Compatible Compatible
Monit. Permite monitorizar la posicion,
velocidad, fuerza actualesylos | @ | @ [ Compatible Compatible )
P ACCIONAM. datos de paso especificados. No compatible
Monit. entrada/ | Permite comprobar el estado actual de activacion/
. desactivacion del terminal de entraday de salida. = X< | X [ ] Compatible Compatible
salida can be monitored,
ALM Estado Permite confimar 2 carma que se esé generendo actualmente. | @ | @ [ ) Compatible Compatible Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALM | Permite confirmarla alarma generada en el pasado. X | X [ ) Compatible Compatible
Guardar/ Los datos de paso y los
Archivo parametros se pueden X | X Compatible Compatible No compatible
Cargar guardar, reenviar y eliminar.
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. [ BN J Compatible Compatible

A: Se puede ajustar desde TB Ver. 2.xx (La informacion de la versiéon se muestra en la pantalla inicial)
# El tipo sin programacion LECP1 no puede usarse con la consola de programacion y el kit de ajuste del controlador.

9 ZSMC



Actuador eléctrico

Diseno del sistema / E/S de uso general

®Electric actuator/ Suministrado por el cliente
Modelo deslizante
. [EESSS==S—
__v; - ' /' PLC

Alimentacion para sefiales l/0
24 VDC "°@

-®1/0 cable
Tipo de controlador Referencia

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

@®Controlador LLLELL

\

Modelo sin programacion

.. . LECP1
Suministrado por el cliente Modelo de entrada de datos de paso P4gina 85
Alimentacion para controlador LECP6/LECA6 Nota) No se pueden conectar la teaching box,
Nota) ! Wl Pigina 69 [ j
24 VDC @Enchufe de alimentacion Tt el kit de ajuste del controlador y la

interfaz tactil del operador.

Nota) Cuando se requiera la conformidad ~ (Accesorio)
con el estandar UL, debera utilizarse ~ <Tamafio del cable aplicable>
el actuador eléctrico y el controlador  AWG20 (0.5 mm?)
con una fuente de alimentacion de
clase 2 compatible con UL1310.

@®Cable del actuador* I HECER)

@Interfaz téctil del operador (Suministrado por el cliente)
GP4501T/GP3500T
Fabricado por Digital Electronics Corp.

PI‘[I-fT:ICE Las piezas de cabina se

for the best interface pueden descargar de

Tipo de controlador Cable estandar Cable robético forma gratuita en el sitio

LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso) LE-CP-[1-S LE-CP-[] web de Pro-face. El uso
LECAG6 (Modelo de entrada de datos de paso) — LE-CA-[] de p_lteZasl_ de Clabmta
P s CP P permite realizar el ajuste

LECP1 (sin programacién) LE-CP-[1-S LE-CP-UJ desde la interfaz tactil

del operador.

La marca * : se puede incluir en la "Forma de
pedido” del actuador.

OKit de ajuste del controlador

Kit de ajuste del controlador
(cable de comunicacion, unidad de conversion y cable USB
incluidos). LEC-W2

Nota) No se puede usar con el modelo sin programacioén (LECP1).

@Teaching box
(con cable de 3 m)

LEC-T1-3EGC]

Ill
| i‘:*;s

Cable de comunicacion@-----------
(3m)

PC

--------- @Cable USB
(Tipo A-miniB)
(0.3 m)

T O
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Serie LEF

Diseno del sistema / Senhal de pulsos

@®Actuador eléctrico/ Suministrado por el cliente
Modelo deslizante ‘
f.‘*’f"’“ PLC
e i 1 @®Resistencia final A
- LEC-PA-R-(J N

= La resistencia final se uti-
liza cuando la salida de :
sefal del impulso de la |-=--- 1
unidad de posicionamiento :
esta abierta en la salida
del colector. Para méas de-

Alimentacion para sefiales /0
24 VDC Now

Nota) Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, deberd utilizarse el actuador

talle véase la pagina 102. eléctrico y el controlador con una fuente de
i alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
®Driver: --@Cable /0 [ZTTID
]

Tipo de driver Referencia
LECPA LEC-CL5-[]

Suministrado por el cliente
Alimentacion para driver

Nota,
24 vDC " @®Enchufe de alimentacién (Accesorio)
Nota) Cuando se requiera la conformidad ~ <Tamarno del cable aplicable>
con el esténdar UL, deberd utlizarse ~~ AWG20 (0.5 mm?)
¢l actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacion de
clase 2 compatible con UL1310.

@Cable del actuador*
Tipo de driver Cable estandar Cable robético
LECPA (Modelo de entrada de pulsos) LE-CP-[I-S LE-CP-(J

Modelo de entrada de pulsos
LECPA

La marca * : se puede incluir en la "Forma de
pedido" del actuador.

@Software de configuracion del controlador
Cable de comunicacién (con unidad de
conversion) y cable USB incluidos.

@Teaching box
(con cable de 3 m)

LEC-T1-3EGC]

......... @USB cable
(A-mini B type)

11 %SNC



Actuador eléctrico

Diseno del sistema / Red de buses de campo

— Unidad Gateway (GW) [ Opcion
(Suministrado por el
cliente) Prqtocolos de buses de campo @Software de configuracion
i - apllc‘ables - del controlador
Al'r?:'g:;aég’t: paara gC'_L' nllfl Vt?,';l 2.0 (cable de comunicacion y
uni W eviceNe I
24 VDC Nota 1) y PROFIBUS DP cable USB incluidos).
EtherNet/IP™ LEC-W2
Red de buses .gl?;ee(r:]tt:::i(:sen = :
Alimen- de campo . - H
tacion P (Accesorio) @Cable de
S comunicacion
@Conectorde oy s
H A | I’
i1 | o
. ccesorio)* = P e
@Cable de comunicacion  , ~- i i ver. 2.0 (?able QSBO PC
LEC-CGI-T DeviceNet™ (Tipo A-miniB) (Suministrado por el
cliente)
....... @Teaching box
(con cable de 3 m)
----@Cable entre derivaciones LEC-T1-3JGUJ
LEC-CG2-[J
( &0 o
<1 i L @Conector de resistencia
- .Eg g %tggr ol derlclon de terminacion 120 Q
. LEC-CGR
_______ ----@Communication cable
LEC-CG1-[J
@Controlador @Controlador
Protocolos de buses Niimero max. de
de campo aplicables controladores conectables
— CC-Link Ver. 2.0 12
— @®Conector de o ovicoNet™
A CN4 alimentacién eviceNet 8
(Accesorio) PROFIBUS DP 5
@®Conector de 4o = = EtherNet/IP™ 12
s s
alimentacion .
(Accesorio) A CNi1 A CN1 Controladores compatibles
Alimentacion de entrada Alimentacion de entrada Controlador del motor pasoapaso| . . | £~pg
Servo/24 VDC Serie
del controlador N°ta 1) del controlador Nota 1) (Serv )
::zzn\t’?gdor del servomotor serie LECAG
Nota 1) Conecte los terminales 0 V para la
alimentacion de entrada del controlador y
i i la alimentacion de la unidad Gateway.
Cuando se requiera conformidad con UL,
®Actuador eléctrico / el actuador eléctrico y el controlador
. deben usarse con una alimentacién
Modelo deslizante UL1310 Clase 2.
<.,y-*""l. " ) i ‘

r/
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Serie LEF

Driver de servomotor AC Serie LECS]

Serie LECS[] listado

Motor compatible . Aplicaciones/ Opcién
(100/200 VAC) Wigtodo de control Fucion || compatible
Serie Nota 1) Entrada Nota 2) Software de
100 W 200 W 400 W | | Posicionamiento | | Impulso | | directa Sincrono configuracion
de red LEC-MR-SETUP221
Hasta
7 puntost

© 0 06 0 O o

LECSA
(Modelo de entrada de pulsos/
Modelo de posicionamiento)

Modelo incremental

LECSB

Hasta CC-Link
255 puntos Ver. 1.10

© 0 0 O o o

(o)
=]
=
o
(7))
o}
©
o
(<))
©
O
=

LECSC

SSCNET I

© O O © O O

LECSS
(Modelo SSCNET M)

Compatible con la red del controlador del sistema
de servoaccionamiento de Mitsubishi Electric.

Nota 1) Para el modelo de posicionamiento, los ajustes deben modificarse para usar los valores maximos de regulacion.
Se requiere la configuracién del software (Configurador MR) LEC-MR-SETUP221.
Nota 2) Disponible cuando el controlador de movimiento de Mitsubishi se usa para el equipo maestro.

13 SMC

N



Actuador eléctrico

Driver de servomotor AC Serie LECS]

Ajuste del servo usando el ajuste automatico de ganancia

R —— T
iferenci 8 W fjgcion 1T | R h—

« Controla la diferencia de 8 1 ! 8 11 Tiempo de
movimiento entre el valor ajustado | © ; i } © it fijacion
y el movimiento real = E i = :i

1 1 1

= Posicionamiento de alta velocidad es - L =
posible, desde la ganancia, etc., se Tiempo Tiempo
ajustan automaticamente!

Funcion de control de amortiguacion automética

* Controla automaticamente las
vibraciones de baja frecuencia de
la maquina (hasta 100 Hz)

* Puede ajustarse automaticamente
por la sintonizacion automatica.

Con funcion de ajuste de visualizacion

Boton de ajuste instantaneo - . Display
AU

Ajuste instanténeo del servo\.o

ChP1

Monitor de visualizacion,
parametro, alarma

Muestra el estado de
_____ comunicacion con el
. . controlador y la alarma.

Display
Monitor de visualizacién, Ajustes
parametro, alarma. Booooano0o000od

_ Control de los ajustes de & “ 9
Ajustes los parametros, s i
Control de los ajustes de visualizacion del monitor, "2 °
los parametros, etc. usando los pulsadores L3 5
visualizacién del monitor, N =]
etc. usando los pulsadores (With the front cover open)

LECSB

Display Display
Muestra el estado de 502928

comunicacién con el
controlador, la alarma y el
n? de tabla de puntos.

0000000600 . Ajustes -
Ajustes i
: = Interruptores para ﬁ ’7 o
Controla la vt?lomdad en | ";) o= : IIE:' seleccionar el eje y para la cubierta f | abi
baudios, el nimero de (con la cubierta frontal abierta) cambiar a funcionamiento (con la cubierta frontal abierta)
estacion y el numero de LECSC de prueba. LECSS

estaciones ocupadas.

14
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Serie LEF

Diseno del sistema

Compatible con encoder incremental Serie LECSA Suministrado por el cliente ©O0pcion

(Tipo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento) A_Iimgntaci 6n del Software de configuracién
L. ) Conector de circuito (MR Configurator™)
Suministrado por el cliente alimentacion del Dri de control
circuito principal river 24VDC LEC-MR-SETUP221L]
Alimentacion (Accesorio) Qs - ‘
Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) A LErskasy
200 a 230 VAC (50/60 Hz) | o
jEEm ::; %
OOpcion u 0 Conector
Regeneracion opcional mmmmml de alimentacion del * Pida el cable USB (LEC-MR-
LEC-MR-RB-[] circuito de control J3USB) por separado para
(Accesorio) usar este software.
|
@Cable del motor

Cable estandar

Cable robético

LE-CSM-S[IC]

LE-CSM-RCI]

0Cable de bloqueo

Cable estandar

Cable robético

LE-CSB-SLIL]

LE-CSB-RLIL]

{5 e —® Cable USB TN
LEC-MR-J3USB

[

©Opcion

®Conector I/0
LE-CSNA

Actuador eléctrico
Tipo de guia lineal
Accionamiento por

husillo a bolas 4
Serie LEF% e -

~Accionamiento por correa 4. 4
Serie LEFB -

s

Suministrado por el cliente

€ -
’ > PLC (Unidad de posicionamiento)
= m— — —
| Alimentacién
@Cable del encoder para sefal I/O
Cable estandar Cable robético 24VDC
LE-CSE-S1CJ LE-CSE-RIO]
Compatible con encoder absoluto Serie LECSB Cable USB TG ©O0pcion
(Tipo de entrada de pulsos) Driver LEC-MR-J3USB
Suministrado por el cliente 4 qi
g?r':\:ﬁttg::%% Software de configuracion
Alimentacion o P '
; circuito principal (MR Configurator™)
Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) (Accesorio) LEC-MR-SETUP2210]
200 a 230 VAC (50/60 Hz) —_—
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) [y & 0y _ *
' - <—@Salida
©0pcién - L2 analdgica
Regeneracion opcional [* ™ = = = = == N de monitor
LEC-MR-RB-] 2 inanid
6 4_.32"‘;22'°ac'°" + Pida el cable USB (LEC-MR-
- J3USB) por separado para
‘Cable del motor _ _ usar este software.
Cable estandar Cable robético » (
] D

LE-CSM-S[I[] LE-CSM-RCI]
@ Cable de bloqueo

Cable estandar Cable robético

i
(==
alimentacion del L2
circuito de control Ll [iERES [
=t u

LE-CSB-SU] | LE-CSB-RLLJ (Accesorio) T B8] N

Actuador eléctrico .
Tipo de guia lineal onector oWeE -
Accionamiento por husillo Accionamiento del motor 5 .
abolas — por correa (Accesorio) o Sumlnlst.rado
Serie LEFS & = Serie LEFB, »4 f por el cliente

= o =z KA sns 5 PLC (Unidad de posicionamiento) [
A b [ Alimentacion ]
para senal I/O
@Cable del encoder 24VDC
Cable estandar Cable roboético

Bateria (Accesorio)
(LEC-MR-J3BAT)

SVC

LE-CSE-SLI] LE-CSE-RCIC]

15
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Actuador eléctrico

Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LECSC

(Tipo de entrada directa CC-Link)

Driver

Suministrado por el cliente

Conector de I LERES

Alimentacion
Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Trifdsica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

alimentacion del

Cable USB EZT3E]
LEC-MR-J3USB

©0pcioén

circuito principal
(Accesorio)

©0pcidén
Regeneracion opcional
LEC-MR-RB-[

- <— ®Comunicacién
RS-422

 Cable del motor

Software de configuracion
(MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP221(]

Cable estandar Cable robético

|-

Conector CC-Link

LE-CSM-SLI] LE-CSM-RLIC]

@Conector de Pagina 155

(Accesorio)

alimentacion del circuito de

@ Cable de blogueo control : p— E
Cable estandar Cable robético >
LE-CSB-S[[] LE-CSB-R[CI]
©Opcion
Actuador eléctrico ©Conector I/0O
Tipo de guia lineal del motor e
Accionamiento por Accionamiento por (Accesorio) Suministrado
husillo a bolas correa i
Serie LEFS e Serie LEFB >3 poreliclients
s e PLC (unidad maestra CC-Link)
QI p ,,:*'" 1 Alimentacion e
| Bateria (Accesorio) para senal I/O
©Cable del encoder (LEC-MR-J3BAT) 24VDC
Cable estandar Cable roboético
LE-CSE-S[J LE-CSE-RCI]
Compatible con encoder absoluto Serie LE: CSS Cable USB TG ©Opcién

(Tipo SSCNETI)

Suministrado por el cliente

LEC-MR-J3USB

Conector de [ZFIoREd
4 osvC

Alimentacién
Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz)
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Trifdsica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

alimentacion del
circuito principal
(Accesorio)

Software de configuracion
(MR Configurator™)

LEC-MR-SETUP2210]

©0pcién
Regeneracion opcional [* ™ = = = ==y
LEC-MR-RB-C] :
LI ©O0pcién
©Cable del motor 0 - Conector I/0
Cable estandar Cable robético . E CSNS
LE-CSM-S[CI] LE-CSM-RLCIC] =
Conectorde  [ZRTIER
@ Cable de blogueo alimentacon CN.1 A %
Cable estandar Cable robético del circuito de control
LE-CSB-SCIJ | LE-CSB-RCJ (Accesorio) TE & 1 N . CN —
Actuador eléctrico o
Tipo de guia lineal © Corelor v
Accionamiento por husillo  Accionamiento por del motor ©OPC|0[1
abolas correa (Accesorio) Cable dptico
Serie LEFS . Serie LEFB ,_j SSCNET I .
5 8 LE-CSS-[] Suministrado
= > l por el clinte
-
% b PLC (Unidad de posicionamiento / Controlador de movimiento)
©Cable del encoder Bateria (Accesorio) —1 Alimentacion 1 |
Cable estandar Cable robético (LEC-MR-J3BAT) parg lls\eIBaCI /o
LE-CSE-S[1[] LE-CSE-RCIJ
16

SVC

~
Z



Modelo sin vastago (Motor pasoa pasosenoz: voc) ) (Servomotor 2400 ) (Servomotor AC )

Accionamiento por correa

Modelo de husillo a bolas

serie LEFS

Modelo sin vastago de alta rigidez

Modelo de husillo a bolas Accionamiento por correa

CAT.ES100-104

CAT.ES100-98

17

Compatible con sala limpia

Accionamiento por correa

serie LEFB

Modelo de husillo a bolas

serie LEFS
Compatible con sala limpia

serie LEFB

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
~ | Cargamax. detrabajo| Carrera - | Cargaméx. detrabajo| Carrera - |Cargamdx.detrabajo| Carrera - |Cargaméx. de trabajo, Carrera
Tamafio Tamafio Tamafo Tamafio
[kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm]
16 10 Hasta 500 16 1 Hasta 1000 25 20 Hasta 800 25 5 Hasta 2000
25 20 Hasta 800 25 5 Hasta 2000 32 45 Hasta 1000 32 15 Hasta 2500
32 45 Hasta 1000 32 14 Hasta 2000 40 60 Hasta 1200 40 25 Hasta 3000
40 60 Hasta 1200

serie LEJS

serie LEJB

Sin vastago guiado

. «=| Accionamiento por correa

serie LEJS serie LEJB
- | Cargamax. Carrera - | Cargamax. Carrera
UEDED de trabajo [kg] [mm] WEIELD de trabajo [kg] [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Modelo basico
serie LEMB

Modelo de rodillo guia

serie LEMC

CAT.ES100-101

serie LEL

Serie LEL25M Serie LEL25L
Cojinete de deslizamiento Rodamiento lineal a bolas
- | Cargaméx. | Carrera ~ | Cargaméx. | Carrera
Tamao o vabejoigl|  [mm] " devabajoigl|  [mm]
25 3 Hasta 1000 25 5 Hasta 1000

Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de guia lineal de eje simple Modelo de guia lineal de doble eje

Serie LEMH

Serie LEMHT

serie LEMB serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
- | Cargaméx. detrabajo,  Carrera ~ | Cargaméx. detrabajo,  Carrera _ | Cargaméx. detrabajo| Carrera - | Cargaméx. detrabajo| Carrera
Tamafio Tamafo Tamafo Tamafio
kgl [mm] lkg] [mm] lkq] [mm] kgl [mm]
25 6 Hasta 2000 25 10 Hasta 2000 25 10 Hasta 1000 25 10 Hasta 1000
32 11 Hasta 2000 32 20 Hasta 2000 32 20 Hasta 1500 32 20 Hasta 1500

O
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Modelo con vastago

Modelo basico Modelo de motor en linea Modelo con vastago guia Modelo con vastago guia
serie LEY F serie LEYCID serie LEYG o / Modelo de motor en linea
. serie LEYGLID

CAT.ES100-83

Serie LEY serie LEYG
Tamaiio Fuerzade empuie| Carrera Tamafio Carrera Carrera
[N] [mm] [mm] [mm]
16 141 Hasta 300 16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 400 25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 500 32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 500 40 1058 Hasta 300
Modelo basico Modelo de motor en linea Modelo con vastago guia Modelo con vastago guia/

serie LEY serie LEYCID Serie LEYG Modelo de motor en linea

Compatble serie LEYGLID
a prueba de polvo/goteo

serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
- |Fuerzadeempuie| Carrera - |Fuerzadeempue| Carrera - |Fuerzadeempuje| Carrera - _|Fuerzadeempujiel Carrera
Tamafo Tamano Tamafo Tamaro
IN] [mm] IN] [mm] IN] [mm] IN] [mm]
25 485 Hasta 400 25 485 Hasta 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Hasta 500 32 736 Hasta 500 32 588 32 736
63 1910 Hasta 800

Mesa de deslizamiento Servomotor (24 Vo0)

Modelo compacto Serie LES Modelo de alta rigidez Serie LESH
Modelo basico / Tipo R Modelo simétrico / Tipo L Modelo basico / Tipo R Modelo simétrico / Tipo L
serie LESLIR serie LESLIL . serie LESHLIR serie LESHLIL

_ [ capmineiaap|  Carrera Modelo de motor en linea /Tipo D _ [ capmixteraio| Carrera ~ Modelo de motor en linea /Tipo D
Tamafio Ikg] [mm] serie LESCID - Tamanio k] [mm] serie LESHLCID
8 1 30,50, 75 i 8 2 50, 75 ;
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75,100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Miniatura Mesa giratoria

Modelo con vastago Modelo de mesa de deslizamiento s «=| Modelo basico Modelo de gran precision

serie LEPY serie LEPS serie LER serie LERH

@6}2 CAT.ES100-04
A

a’ 5
~ b ‘ serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamatio | e giro [N-m] | Velocidad mé. [*5]
Tamario Cargaméx. detrabgo|  Carrera Tamario Cargaméx. derabglo | Carrera Bésico | Elevado par|Bésico |Elevado par
[kd] [mm] [kgl [mm] 10 | 0.2 0.3
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50, 75 10 2 50 50 6.6 10

ZSNC 18



P|nza Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

CAT.ES100-77

serie LEHF

Serie LEHF

Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 3 dedos
serie LEHZ Con cubierta antipolvo Carrera larga serie LEHS
serie LEHZJ

Serie LEHZ Serie LEHZJ Serie LEHS
_ | Fuerzamax. de amarte [N] | Carrera / ambos . | Fuerza méx. de amarre [N] | Carrera / ambos _ | Fuerza méx. |Carrera/ambos | Fuerza méx. de amarre [N] | Carrera/diametro
Tamano(_ Tamafio [ Tamafio Tamafio [
Bésico| Compacto | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm] de amarre [N]|  lados [mm] Bésico| Compacto [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 55 3.5 4

16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 8
—1 A 2, 4 2

25 0 8 14 25 0 8 14 40 180 40 (80) 40 130 12

32 | 130 22 Nota) ( ): Carrera larga

40 210 30

Controladores/Driver )

Controlador Drver |

Modelo programable
Para motor paso a paso

serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad Gateway

Unidad Gateway (GW)
compatible con bus
de campo

serie LEC-G

Modelo programable
Para servomotor

serie LECAG

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

B b
o ==

Modelo sin
programacion
(Con estudio de
carrera)

serie LECP2

i}

Modelo sin programacion
Serie LECP1

Modelo de entrada
de pulsos

serie LECPA

Motor de control Motor de control

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

s

i

—

LRY 5

e

PIRJOIF] !
Protocolos de bus de campo aplicables -f 3 d W d
CCink DeviceNet=> BJU[S EtherNet/ID
N méximo de controladores conectables 12 8 5 12

Drivers )
Controlador de servomotor AC

serie LECSA

(Modelo incremental)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

19

serie LECSB

(Modelo absoluto)

serie LECSC

(Modelo absoluto)

Motor de control

Modelo de entrada de pulsos / Modelo de entrada de pulsos Modelo de entrada directa CC-Link SSCNET# tipo

Modelo de posicionamiento Serie LECSS

(Modelo absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Servomotor AC
(100/200/400 W)

SVC

N
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Variaciones de la serie

Actuador eléctrico AIIILEIETY Serie LEF

Método de | Caracteristicas
accionamiento |  técnicas [mm]
9(149| 2 [10a700| 10 |
LEFS16 | 50a 500
° = 045 4 |5a360| 5 |
= e 10(12)| 0.5 [20at1100| 20 |
=t ‘ Serie
i < LEFS25 | 502800 |20(25)| 7.5 |12a750| 12 | LECPG
: _ , R 2000| 15 [ 6a400| 6 | S
= 51 _ apaso 150 4 [24a1200| 24 | e
Acclonar | (S2V00) | EFS32 5021000/ 40(45)| 10 | 162800| 16 |
. g X Serie
-_ Motor en linea por husillo 4560)| 20 | 8a320| 8 | 1002 | LECPA| &
abolas 20(25)| 2 |30at200| 30 |
*1
LEFS40 |150a1200{50(55)| 2 |20a1000| 20 |
60(65)| 23 |10a300| 10 |
7 | 2 |1a500]| 20 |
LEFS16A| 50 a 500
10| 4 |1a250| 12 |
Servomotor Serie
(24 VDC) 5 | 1 |2a800] 20 | LECA6
LEFS25A| 50a800| 11 | 2.5 | 2a500 | 12 |
18 | 5 [1a250| 6 |
Motor paso| LEFB16 | 300a1000| 1 | 4821100 | S
, apaso |LEFB25 |300a2000| 5 | — |48at400| 48 ,
Acciona- Servol24 VDO Serie
miento | C"V%0)| | EFB32 | s00a2000| 14 | 48.2 1500 | +0.08 | LECP1 | 59
or correa
P Servomotor| LEFB16A | 300a1000| 1 | | Py Serie
(24VDC) | LEFB25A 30022000 2 | LECAG
x1 Excepto paso 20, 24, 30 mm
x2 Los valores entre paréntesis corresponden a LECPA.
Controlador/Driver LEC
Tipo Tensién de 1/0 en paralelo yeldpea?rg:u;:
compatible |alimentacion mm posicionamiento
Motor paso a
Modelo de | LECP6 [PEED .
entrada de (Servo/24 VDC) | 54 yDC 11 entradas 13 salidas
datos de +10% (Aislamiento del (Aislamiento del 64
~'~" | fotoacoplador) | fotoacoplador)
paso LECAG Servomotor
(24 VDC)
68
. Motor paso a 6 entradas 6 salidas
r":')°:':r':;'.';n LECP1| paso 2;‘1\620 (Aislamiento del|(Aislamiento del| 14
prog : (Servo/24 VDC)| — '~ | fotoacoplador) | fotoacoplador)
Modelo de Motor paso a 24 VDC 5 entradas 9 salidas
entrada de |LECPA paso 10% (Aislamiento del|(Aislamiento del —
pulsos (Servo/24VDC)| — ~° | fotoacoplador) | fotoacoplador)

LECPA
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Actuador eléctrico AIIILEETY Serie LEF

Método de | Caracteristicas
accionamiento |  técnicas [mm] M
10 | 4 |Max1500 20 |
LEFS25S|502800| 20 | 8 |Max.900| 12 |
ﬁ Acciona- 20 | 15 |Max.450| 6 | Serie
g miento 30 | 5 |Maxis00| 24 | e
S - =" e por nusillo
///g A a bolas LEFS32S (502 1000] 40 | 10 |Max1000| 16 | +0.02 | gerie | 119
= = g
= o= +| Servomotor 45 | 20 |Max.500| 8 | LECSB
- AC 30 | 7 |Maxis00| 30 | Serie
- LEFS40S | 150a1200{ 50 | 15 |Max.1000| 20 | LECSC
60 | 30 |Max.500| 10 | Serie
LE
Acciona- LEFB25S | 300a2000| 5 | css
miento LEFB32S|300a2500| 15 | — |Max2000| 54 | +0.06 137
s LEFB40S | 30023000 25 |
* Excepto paso 20, 24, 30 mm
Driver Serie LECS
Tioo Motor Tension de /O en paralelo r’i‘eldeafrl;r:z:
P compatible |alimentacién mm posicﬁmamiemo
Wodelode enrada de 6 entradas 4 salidas
codeentaia tepuses | ECSA (Aislamiento del | (Aislamiento del 7
(Para encoder incremental)
fotoacoplador) | fotoacoplador)
Modelo de entrada 100a120| 10 entradas 6 salidas
de pulsos LECSB VAC | (Aislamiento del|(Aislamiento del| ~ —
(Para encoder absoluto) Servomotor AC | (50/60 Hz) fotoacoplador) | fotoacoplador) 148
Modelo de entrada (100/200/400 W) | 2002230 | 4 gntradas 3 salidas
drectaCCLik | LECSC VAC | (aislamiento del | (Aislamiento dell 255
(Para encoder absoluto) (50/60 Hz)| ‘fotoacoplador) | fotoacoplador)
Tipo SSCNETII 4 entradas 3 salidas
(Paraencoder | LECSS (Aislamiento del| (Aislamiento del, ~ —
absoluto) fotoacoplador) | fotoacoplador)
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I Tipo de motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Tipo de servomotor (24 vDC)

© Actuador eléctrico / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Seleccion del modelo: -« vxverreriii Pagina 25
Forma de pedido:«« -« «revrvesmin Pagina 37
ESPECIfiCacions -+« +++rosvrvevrsvsiniiii Pagina 39
CONSIIUCCION ++ereesersrirsiniii Péagina 41
DIMENSIONES ««oeeeersrersiiiisiiii Pagina 43

© Actuador eléctrico /
Accionamiento por husillo a bolas Serie 11-LEFS ({3l erLui

Caracteristicas de generacion de particulas (Especificacion para sala limpia) - Pdgina 31
Seleccion de modelo (Especificacion para sala limpia) Pagina 33
Forma de pedido ----- Pagina 51
Especificaciones - Pagina 53
DIMENSIoNgs e eevseessevsssisississisniiin Pégina 55

© Actuador eléctrico / Accionamiento por correa Serie LEFB

Seleccion del modelo: -+« «xrvrrersii Pagina 25
Forma de pedido:««+«+« v Pagina 59
ESPECIficaciongs -+« «ovveesevrsveniii Pagina 61
CONSIIUCCION +vreesersersrissisii Pagina 63
DimMeNnSIoNEs «+«erveeeeserssimniini Pagina 64
Precauciones especificas del producto «««+-««ooveeeevnieieninnen Pégina 66

© Motor paso a paso (Servo/24 VDC)/Servomotor (24 VDC)
Controlador/Driver

Tipo programable / Serie LECPO/LECAG «---++-«++++esvvenee Pégina 69
Kit de ajuste del controlador / LEC-W2 -----vovvvvvvviieinnnnns Pagina 78
Consola de programacion / LEC-TT «weeoovverveenninninnnn Pégina 79
Unidad Gateway / Serie LEC-G «--++-++evrvvvseeseniininnn Pagina 82
Controlador sin programacion / Serie LECPT -++--vevevevne Pégina 85
Tipo de entrada de impulsos / Serie LECPA -++--«++-++evvenee Pégina 92
Kit de ajuste del controlador / LEC-W2 -----vovvvvvvieeinnnn Pagina 99
Consola de programacion / LEC-TT «veeovverveenvinnninnn Pégina 100

I Tipo de servomotor AC

© Actuador eléctrico / Accionamiento por husillo a bolas serie LEFS

Seleccion del Modelo: -« xxxvreeerenns Pagina 103
Forma de pedido: -« ermesiniinii, Pagina 119
ESpecificaciongs -+ eoveermiieniiiini, Pagina 120
CONSHIUCCION ++vrvvreeeeessissesii Pagina 121
DimMeNnSIoNes «+«erveeeesrrssiiniiii Pagina 123
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Caracteristicas de generacion de particulas (Especificacion para sala limpia) -+ Pdgina 111
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Motor paso a paso (Servo/24 VbC) Servomotor (24 vDC)

Accionamiento por husillo a bolas Bs=TeREEY4

Serie LEFS __ "
= __& Vo Serie11-LEFS
\ b= s Py 8

__ - —® =

s i _ -

\% \'// E o J \:/\ « =<

é" | — : o= 2° .
3 K -

Accionamiento por correa JEElREL)

Serie LEFB _ =~

=

N
=

Controlador del motor paso a paso/servomotor =R
Driver del motor paso a paso

Serie LECP6/LECA6
Serie LEC-G
Serie LECP1
Serie LECPA

24

Model
Selection

1

LEFS

LECA6 l Step Motor (Servo/24 VDC) / Servo Motor (24 VDC

LECP6

LEC-G

-
o
&)
w
-

\
N LEFS W LECPA

AC Servo Motor

LEFB

%

LEFG ‘LECSD‘

pecific Product
Precautions
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEFS

Accionamiento por correa / Serie LEFB

Seleccion del modelo & =7«

Procedimiento de seleccion

i

m Comprusbe la carga de trabajo-velocidad. w Compruebe el tiempo del ciclo.

}m Compruebe el momento admisible.

Ejemplo de seleccion

-

#Peso de la pieza: 5 [kg]
e \elocidad: 300 [mm/s]

Condiciones de
funcionamiento

¢ Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?]

eCarrera: 200 [mm]

*QOrientacion de montaje: Horizontal hacia arriba

*Condiciones de montaje de la pieza:

w

00

1

—

Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (P4ginas 26 a 28)
Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza y de la velocidad conforme a la <Gréfica de velocidad-

carga de trabajo>.

Ejemplo de seleccion) El tipo LEFS25A-200 se selecciona provisionalmente basandose en la grafica

mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente
método de célculo.

Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

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

*T1: Tiempo de aceleracion y T3:
El tiempo de deceleracién puede obtenerse
de la siguiente ecuacion.

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

*T2: El tiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
_L-05-V-(T1+TY)

- Vv

T2 Is]

®T4: El tiempo de fijacion varia en funcion
de condiciones como el tipo de motor, la
carga y la posicion de entrada de los datos
de paso. Por ello, calcule el tiempo de fija-
cién con referencia al siguiente valor

Compruebe el momento de guiado.

Mep
)

m
L1

1

Basandose en el resultado del calculo
anterior, se seleccionara el tipo LEFS25A-200.

Ejemplo de calculo)
T1 aT4 se pueden calcular de la siguiente manera:

T1 = V/at = 300/3000 = 0.1 [3],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

1p_ L=05-V.(T1+T3)

v
200 - 0.5 - 300 - (0.1 + 0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=02]s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener
como sigue:
T=T1+T2+T3+T4
=0.1+4057+0.1+0.2
=0.97[s]

2000

H
il

\\10‘00 mm\/sZ\

1000 ——F— 3000 mmis?

1500

% \~
500 A
5000 mm/s? "~

Voladizo: L1 [mm]

0

0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg]

20 HEEEEEE
el \\ |Paso 6: LEFS25B
= 15 ¥
ik \

3
£ 10
3
S \ Paso 12:
2 s LEFS25A 1
(6]
N

0
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidad: V [mm/s]

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>
(LEFS25/Motor paso a paso)

Q L
1S —>
E
> a1/ / a2
V& \
3 Tiempo
< [s]
>

LT1 | T2 LT3 _‘I{I

L: Carrera [mm]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
V: Velocidad [mm/s]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
a1: Aceleracion [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la velocidad
de ajuste

T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta
funcionando a velocidad constante

T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento
a velocidad constante hasta la parada

T4: Tiempo de fijacion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la posicion

= Si el motor paso a paso y el servomotor no satisfacen sus especificaciones, considere también la especificacion de servomotor AC (Pagina 102).

25

ZSNC




Seleccién del modelo Serie LEF

53
8¢
L g . . , o
Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia) 33
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) LECP6, LECP1 + La siguiente gréfica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.  —
[&)
(=)
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Serie LEF

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) LECPA

* La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Servomotor (24 VDC)

Seleccion del modelo Serie LEF

* La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 250%.
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Serie LEF

Momento dinamico admisible

* Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la
pieza de trabajo esta en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacin. http://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 1000 mm/s2 ~ — — =3000 mm/s2  ---seees 5000 mm/s2
C
S I pi .. .
2 | Direccion de vpladlzo de carga Modelo
© | m: Carga de trabajo [kg]
= . -
Me: Momento dinamico admisible [N-m]
)
5 L.: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
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Precision de la mesa

Seleccion del modelo Serie LEF

Lado B—

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo | @ LadoC @ Lado D
desplazandose desplazandose
paralelo al lado A paralelo al lado B
LEF16 0.05 0.03
LEF25 0.05 0.03
LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

0.08

— 006

£

£

[e]

£

(0]

£ 004

®©

N

3

o

1]

[0]

2 002
0

4F32

e |
/ (L =30 mm)
LEF25
(L=25 mm)/ /
LEF16 e
(L =20 mm) / LEF40

L=3
/) (-=37mm) |_—

/ —

/

/

100

200
Carga W [N]

300

400

500

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.

Nota 2) Confirme el espacio y el juego de la guia por separado.

O

30

O
[}
°
=3
£
°
-]

=
=
o
o
K]
@
(7]

LEFS

LEFB
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Servomotor AC |
}[ LEFS }

LEFB

%

LEFG ‘ LECSO

Precauciones
especificas
del producto

{



Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas / Serie 11-LEFS

Caracteristicas de generacion de particulas

Método de medicion de generacion de particulas

Los datos de generacion de particulas de la serie para sala limpia de SMC se miden conforme al siguiente método de prueba.

H Método de prueba (ejemplo)
Coloque la muestra en una camara de resina acrilica y péngala en marcha mientras suministra un caudal de aire
limpio igual al caudal de succion del instrumento de medicion (28.3 L/min). Mida los cambios en la concentracion
de particulas con el tiempo hasta que el nimero de ciclos alcance el punto especificado.
La camara esta colocada en la mesa de trabajo manual limpia equivalente a ISO Clase 5.

M Condiciones de medicion

ca Volumen interno 28.3L
amara
Calidad del suministro de aire Misma calidad que el aire de alimentacion para accionamiento
Descripcion Monitor laser de polvo (Contador automético de particulas mediante método de dispersion de luz)
Instrumento — P - :
... | Diametro minimo de particulas medible 0.1 um
de medicion
Caudal de succién 28.3 L/min
. Tiempo de muestreo 5 min
ConQnmones Intervalo de tiempo 55 min
de ajuste
Caudal de aire de muestreo 1415L

> N N N N @ N
Sistema ae limpieza del aire
Filtro de gas para
sala limpia

’ i

Mesa de trabajo manual para sala

-—}— limpia (equivalente a ISO Clase 5) - -
= |
‘ L———> Caudal de alimentacion 28.3 Limin Succion por vacio desde !

‘ i {>la conexion de vacio
] .
p>Monitor laser de polvo
‘ 5—;__1 T (Caaldeuin 283 Ui

Circuito de medicién de generacién de particulas

B Método de evaluacion
Para obtener los valores medidos de concentracién de particulas, el valor acumulado Nota V) de particulas
capturadas cada 5 minutos por el monitor laser de polvo se convierte en concentracion de particulas en 1 ms.
A la hora de determinar los grados de generacion de particulas, se tiene en cuenta el limite superior de confianza
del 95% de la concentracion promedio de particulas (valor promedio) cuando las muestras se emplean a un
numero especifico de ciclos Nota2),
Las lineas de las graficas indican el limite superior de confianza del 95% de la concentracion promedio de
particulas con un diametro que se encuentra dentro del rango del eje horizontal.

Nota 1) Caudal de aire de muestreo: Numero de particulas contenidas en 141.5 L de aire
Nota 2) Actuador: 1 millones de ciclos
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Caracteristicas de generacion de particulas Serie 1 1'LE F S

Caracteristicas de generacion de particulas
Motor paso a paso (Servo/24 VDC), Servomotor (24 VDC)
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Actuador eléctrico/Modeloo deslizante

Accionamiento por husillo a bolas/Serie 11-LEFS
Seleccion del modelo

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Motor paso a paso (Servo 24 VDC) Servomotor (24 vDC)

* La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.
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Seleccién del modelo Serie 1 1'LEF S

Especificacion para sala limpia 55
53
(%]

s gn . . , =
Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia) 33
Servomotor (24 VDC) * La siguiente gréfica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 250%. [
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Serie 11-LEFS

cificacion

Esp

sala limpia

. s e . . * Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la
Momento dinamico admisible pieza de trabajo estd en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. hitp:/fwww.sm.eu
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Servomotor (24 vbe)

Serie LEFS (€ M.

LEFS16, 25, 32, 40

Forma de pedido

LEFS

-200 -1S

H
0

0 Precision 9

— Tipo béasico Tamano

H | Tipo de gran precisioén 16

25

6 Posicién de montaje del motor 32

— En linea 40

R Paralelo en el lado derecho

L Paralelo en el lado izquierdo

@Paso [mm]

Simbolo | LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40
H — 20 24 30
A 10 12 16 20
B 5 6 8 10

@ Carrera [mm]

50 50
a a

1200 1200

= \Véase la tabla de carreras aplicables.

e Opcién de motor

Sin opciones

Con bloqueo

@ Tope de la banda de sellado

Estandar

N | Tope tipo rodillo para banda de sellado (sin grasa)

Tabla de carreras aplicables

R| B 1/6P|1
©06 600 000 6

eTipo de motor
Tamafo aplicable Controlador/
Simbolo Tipo Driver
LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 compatible
Motor paso a paso LECPE
— | (servo24vDC) o o o o tggg
A Servomotor ° ° . . LECA6
(24 VDC)
/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie

LEF con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y
de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no serd posible certificar la
conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es
necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva CEM de la maquinaria
y del equipo como un todo.

(@ Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad EMC ha sido probada
instalando un kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos en la pagina 77.
Consulte el Manual de Funcionamiento de la serie LECA para la instalacion.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el

controlador/driver con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

@: Estandar
Voo Ca"[?nrma] 50 {100 (150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200 S'Zap”fe"diﬁf:;f;:f[fn“;]
LEFS16 | @ | ®o | ®© ®© © o o o e o — | — | — | — | — | —[—[—[=[=1=1= 50 a 500
LEFS25 | © | @ | ® o | o o o | o o o o e e o e e —|—|—[—|—— 50 2 800
LEFS32 | © | @ | ® ©| o © o o o o o o o o e e o e e e —|—| so0atoo0
LEFS40 | — |— |o | o | o o o | o o o o 0o 0o 0|00 0o|0 e @@ @ i50a1200

= Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador/driver-actuador. ~______.cccoemmm T

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. [ m_]

(2) Compruebe que la configuracion 1/0 en paralelo coincide (NPN o PNP). @ E

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

@Tipo de cable del actuador*'

—_ Sin cable
S Cable estandar*?
R Cable robdético (cable flexible)

=1 En las piezas fijas debe usarse el cable
estandar. Para usar las piezas moviles,
seleccione el cable robético.

%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".

@ Longitud del cable del actuador [m]
Sin cable
1.5
3
5
8"
10°
15
20*
+ Bajo demanda (s6lo cable robético)

Véanse las especificaciones Nota 2) de las
paginas. 39 y 40.

Olm(>|eovjw = |

Controlador/Driver compatible

m Tipo de controlador/driver*!

@ Longitud del cable /0", Clavija de comunicacion

%1 Para los detalles del controlador/driver y el
motor compatible, consulte a continuacion el
controlador/driver compatible.

%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".

%3 Si las sefales de impulsos son de tipo
colector abierto, pida la resistencia
limitadora de corriente (LEC-PA-R-0J) de la
pagina 95 por separado.

@ Montaje del controlador/driver
—_ Montaje con tornillo
D Montaje en rail DIN*

+ No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.

—_ Sin controlador/driver —_ Sin cable (Sin conector de comunicacion)™®

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5m

6P (Tipo programable) PNP 3 3m™

1N LECP1*2 NPN 5 5m*

1P (Tipo sin programacion) PNP «1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en
AN LECPA™2*3 NPN el tipo de controlador/driver, no se puede

’ ; seleccionar la longitud del cable I/O.
AP_ |(Tipo de entrada de impulsos)] PNP Consulte la pagina 77 (para LECP6/LECAS),

la pagina 91 (para LECP1) o la pagina 98
(para LECPA) si se requiere un cable 1/O.

%2 Cuando se seleccione "Tipo de entrada de
impulsos" para el tipo de controlador/driver,
la entrada de impulsos se puede usar
unicamente con diferencial. Los cables de
1.5 m sélo se pueden usar con colector
abierto.

Guia de soporte / Serie LEFG

Guia de soporte disefiada para =
sujetar las piezas con un . :
importante voladizo.

[pigina 165

&

Tipo programable

Tipo

Tipo programable

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

LECA6

LECP1

LECPA

Caracteristicas

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

Capaz de ajustar el funcionamiento
(datos de paso) sin usar un PC ni
una consola de programacion

Funcionamiento mediante
sefhales de impulso

Motor Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)

N2 maximo de . -

datos de paso 64 posiciones 14 posiciones —
Tension de alimentacion 24VDC

Pagina de referencia 69 69 85 92

ZSNC
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Seleccion
del model

1

LEFS

|

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC

[

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

Servomotor AC
|| LEFs

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

|

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LEFS

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo LEFS16 LEFS25 LEFS32 LEFS40
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de Horizontal LECP6/LECP1| 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
trabajo [kg] LECPA 9 10 10 20 20 15 40 45 20 50 60
Nota 2) Vertical 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Hasta 500 | 102700 | 52360 |20a1100|12a750 | 62400 |24a1200| 162800 | 8a520 |30a 1200 |20a 1000 | 10 a 300
501 a 600 — — 20a900|12a540 | 62270 |24a1200| 162800 | 8a 400 |30a 1200 |20a 1000 | 10 a 300
Tipo de 601 a 700 - - 20a630|12a420| 62230 [24a930|16a620 | 8a310 [30a1200| 202900 | 10 a 300
controlador: | yejocidad 2:"9° 7012800 | — — |20a550(12a330| 6a180 | 242750 | 16a500 | 82250 |30a1140 | 20 a 760 | 10 a 300
LECP6, |imms] |carrera| 8012900 [ — — — — — |24a610|16a410| 82200 [ 302930 202620 | 102300
LECP1 90121000| — — — — — 242500162340 82170 | 302780 | 202520 | 10 a 250
- 1001 a 1100 - - - - —_ - - - 302660 |20a440 | 10a220
§ 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a570|20a380 | 10a 190
% Hasta 500 | 102500 | 52250 |20a1000 | 12a500 | 62250 |24a1200| 162500 | 8250 | 30a500 | 20 a500 | 10 a 250
= 501 a 600 — — 20a900|12a500 | 62250 |24a1200| 162500 | 8a250 |30a500 |20a500 | 10 a 250
% 601 a 700 - - 20a630|12a420| 62230 [24a930|16a500| 8a250 | 30a500|20a500 |10a250
g zir'i’:e:e Ve 3:“9° 7012800 | — —  [20a550|12a330| 6a180 | 242750 | 162500 | 8a250 | 304500 | 202500 | 10 a 250
S |LECPA | |carrera| 8012900 | — — — - — |24a610|16a410| 82200 [ 302500202500 | 102250
© 901 a 1000 — — — — — 24a500|16a340| 8a170 | 30a500 |20a 500 | 10 a 250
§ 1001 a 1100 — — — — — — — — 30a500|20a440 | 10a220
uun'j 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a500|20a380|10a 190
Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 3000
Repetitividad de Tipo basico +0.02
posicionamiento [mm]  (Tipo de gran precision +0.015 (Paso H: £0.02)
Movimiento perdido [mm] |Tipo basico 0.1 0 menos
Nota 3) Tipo de gran precisidn 0.05 0 menos
Paso [mm] 10 [ 5 20 [ 12 [ 6 [ 24 | 16 | 8 | 3 [ 20 [ 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota 4) 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas (LEFSO), Husillo a bolas + Correa (LEFSOIT)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Tamano del motor 028 042 [ [156.4
g Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
-g § Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)
é% Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
'g,_% Consumo de potencia [W] Nota 5) 22 38 50 100
& | Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento [W] V26 18 16 44 43
Consumo méx. de energia momentanea [W] Nota7) 51 57 123 141
8 g’_ Tipo Nota8) Bloqueo no magnetizante
5% | Fuerza de retencién [N] 20 39 47 [ 78 [ 157 72 | 108 [ 216 75 | 113 [ 225
£ 8| Consumo de potencia [W] Nota 9) 2.9 5 5 5
&S| Tension nominal [V] 24 VDC +10%
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Nota 2) La velocidad varia en funcion del tipo de controlador/driver y de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)"

en las paginas 26 y 27.

Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuird en hasta un 10% por cada 5 m.
Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo

con el actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela como
perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 5) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 6) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta

detenido en la posicién de ajuste.

Nota 7) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.
Nota 8) Unicamente con bloqueo.
Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Especificaciones

Servomotor (24 VDC)
Modelo LEFS16A LEFS25A
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 500 50 a 600
Carga de trabajo | Horizontal 7 10 5 11 18
L | V@?lkg] Vertical 2 4 1 25 5
€ | Velocidad [mm/s] Nota2) 1a500 1a250 2a 800 2a500 1a250
% Aceleracion/deceleracion méx. [mm/s?] 3000
S | Repetitividad de Tipo bésico 10.02
S | posicionamiento [mm] | Tipode gran precision +0.015 (Paso H: +0.02)
§ Movimiento perdido | Tipo bésico 0.1 o menos
2 | Noad) [mm] Tipo de ran recisin 0.05 0 menos
é Paso [mm] 10 \ 5 \ 20 \ 12 \ 6
'S | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] 4 50/20
E Tipo de actuacion Husillo a bolas (LEFSO), Husillo a bolas + Correa (LEFSCI])
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Tamano del motor 028 042
e Potencia Motor [W] 30 36
S o| Tipo de motor Servomotor (24 VDC)
§ § Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)/Fase Z
= 8| Tension nominal [V] 24 VDC +10%
2 S| Consumo de potencia [W] Nota 5) 63 [ 102
0 Consumo de energiaenreposo durane el funcionamiento W) 226 Horizontal 4/Vertical 9
Consumo méx. de energia momentanea [W] Noe7) 70 \ 113
s g| Tipo Nota8) Bloqueo no magnetizante
gé’ Fuerza de retencion [N] 20 39 47 78 157
%g Consumo de potencia [W] Nota 9) 2.9 5
5| Tensién nominal [Vl 24 VDC £10%
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Nota 2) Compruebe los detalles en la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" de la pagina 28.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuird en hasta un 10% por cada 5 m.

Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela como
perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 5) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 6) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta
detenido en la posicién de ajuste.

Nota 7) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 8) Unicamente con bloqueo.

Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Peso

Serie LEFS16
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg] | 0.83 | 0.90 | 0.98 | 1.05 | 1.13 | 1.20 | 1.28 | 1.35| 1.43 | 1.50
Peso adicional con blogueo a[kg] 0.12

Serie LEFS25
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg] | 1.70 | 1.84 | 1.98 | 2.12 | 2.26 | 2.40 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24 | 3.38 | 3.52 | 3.66 | 3.80
Peso adicional con blogueo a[kg] 0.26

Serie LEFS32
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] | 3.15 | 3.35 | 3.55 | 3.75 | 3.95 | 4.15 | 4.35 | 4.55 | 4.75|4.95 | 5.15|5.35 | 5,55 | 5.75 | 5.95 | 6.15 | 6.35 | 6.55 | 6.75 | 6.95
Peso adicional con bloqueo a[kg] 0.53

Serie LEFS40
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1100|1200
Peso del producto [kg] | 5.37 | 5.65 | 5.93 | 6.21 |6.49 | 6.77 | 7.15 | 7.33 | 7.61 | 7.89 | 8.17 | 8.45 | 8.73 | 9,01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 |10.13(10.69|11.25
Peso adicional con blogueo a[kg] 0.53
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Serie LEFS

Diseino: Motor en linea

LEFS16, 25, 32

A—=

s

o
h
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o\ o [o
D |
o o o
A~
[
/
4
= :
A~
| ot Lo ] D
o T elol o
) ! T L | —
@) @)
— <
B & © \?
A-A
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 11 | Montaje del motor Aleacion de aluminio| Revestimiento
2 |Rail guia — 12 | Acoplamiento —
3 | Conjunto de husillo a bolas — 13 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
4 Eje conectado | LEFS16, 25, 32 14 | Cubierta final Aleacion de aluminio Anodizado
Espaciador |LEFS40 15 | Motor —
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Casquillo elastico NBR
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 17 | Tope con banda Acero inoxidable
7 |Tope con banda de sellado | Resina sintética 18 | Banda antipolvo Acero inoxidable
8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 19 | Iman de sellado —
9 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento 20 | Cojinete —
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio 21 | Cojinete —
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Actuador eléctrico/Modelo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

53
ER:
8E
33
- ~ | S—
Diseno: Motor en paralelo —
g
>
SN
=3 LL
e
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o
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=
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2|10
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= (w
S|
s
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=
I S
Ii"ll ﬁHﬂ?\ 0w
36
@ ® = Db
QA P - -
ﬁ © > \\ | i @Q b [} ] T © ﬂ G
\ 1
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s Lo o og J =10
-
o
® (8
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o
D-D o
- Con bloqueo w
! -
T 5 N
7 ‘ J o
h =
%%ﬁ— A ’
L
ET H = w
& ‘ - ] L
17]
19 -
O
<
S
(S} S—
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o
e
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Lista de componentes 11]
N° Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota h
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 15 |Placa de cubierta Aleacién de aluminio Revestimiento -l
2 |Rail guia — 16 |Espaciador de la mesa | Aleacion de aluminio | Revestimiento (LEFS32 solo)
3 |Eje de husillo a bolas — 17 |Motor — |
4 |Tuerca del husillo a bolas — 18 |Cubierta del motor Resina sintética T
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 19 | Cubierta del motor con bloqueo | Aleacién de aluminio Anodizado (7))
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Tope con banda Acero inoxidable O
7 |Tope con banda de sellado Resina sintética 21 |Banda antipolvo Acero inoxidable IilJ
8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 22 |Cojinete — —
9 |[CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento 23 |Cojinete — (O]
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio I'ulj
11 |Placa de retorno Aleacion de aluminio | Revestimiento Piezas de recambio/correa |
12 |Polea Aleacion de aluminio Ne Tamano Referencia
13 |Polea Aleacion de aluminio 16 LE-D-6-1 8o
oS
25 LE-D-6-2 S£3
14 885
32 LE-D-6-3 823
40 LE-D-6-4 S
42

N



Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS16

34
e

Superficie de referencia Nota1)

de montaje del cuerpo

mesa.

55 3H9 (+8.025)
n x o3. - prof. 3
- T i
) 100 8
D x 100 (= E) F
B
L Longitud de cable ~ 250
(37) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 37 40
7 | mpy Carrera [y | (110) (24) _ 65 -
417 Origen Nota3 2[4 ‘
- I i Cable del motor (2 x 05)
© H S ¢
_ Q&F v
i ‘
8
55 M4 x 0.7
Motor paso Opcién de motor: Con bloqueo prof. rosca 7
P Servomotor P q (terminal F.G.)
apaso (152) Longitud de cable ~ 250
15 15 65
Cable de bloqueo (¢3.5)
&3H9 (+8,025) (72)
prof. 3 40
4 xM4 x0.7 24
prof. rosca 6.4 &
4 : =l
< w0 3H9 +8.025
gl @ prof. 3
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 2 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al
origen. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa
interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccién de retorno al
origen ha cambiado. . .
Dimensiones [mm]
Modelo — Al B|n|D|E]|F
Sinblogueo | Con blogueo
LEFS160-5000 247 289 56 130 4 — — 15
LEFS1601-10000 | 297 339 106 180 4 — —
LEFS161-15000 | 347 389 156 | 230 4 —
LEFS1601-200C1 | 397 439 206 | 280 6 2 200
LEFS160-25000 | 447 489 256 330 6 2
LEFS1601-300C1 | 497 539 306 | 380 8 3 300 40
LEFS160-35000 | 547 589 356 | 430 8 3
LEFS1601-40000] | 597 639 406 | 480 10 4 400
LEFS160-45000 | 647 689 456 | 530 10 4
LEFS161-500C1 | 697 739 506 | 580 12 5 500
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

PR
53
ER:
s E
38
. . . —
Dimensiones: Motor en linea —
LEFS2 g
5 =
«
H 2
g
s =
3H9 (+8.025) i)
n x 94.5 < prof. 3 g
5 = = N >
\ \ S
«© - S
~ s
: &a
21m
[ 120 10 &l
D x 120 (= E) F ol
B | |
S
L Longitud de cable =~ 250 2
(52) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 58 p—
10 (56) [54] : Carrera : 54 [(56)] (115.5) _(2.4) 65 38 0o
4 [2] [Or| en] Nota 4) er en Nota 3) 2 [4] ) < n-
A T - . Cable del motor (2 x 85) 00
@L ‘ 2 L
© 5 |
Sy L * o3 -
0|
6
3 \M4 x 0.7 o
Motor paso Opcion de motor: Con bloqueo prof. rosca 8 ($)
Servomotor ;
a paso (160.5) Longitud de cable = 250 (terminal F.G.) w
15 15 65 -
. Lol
= WE 1 - -
ol e a
Cable de blogueo (23.5) 8
03H9 (13%) (102) -l
Superficie de referencia Nota 1) prof. 3 -84 —
de montaje del cuerpo 4xM5x08 45 <
Q—H prof. rosca 8.5 3 o
ﬁ © - = 5 - ) - ) — r 0
R | ! \ H _ 1T
H e | I |
° ° 3
B ﬂ 3H9 (9°%°) B
prof. 3
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del ff
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador w
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) =
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al Q
origen. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa fg
interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la [ ——
mesa S
" o
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. g
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al 2
origen ha cambiado. E
Dimensiones L
Modelo L Al B|n|D|E]|F
Sinblogueo | Con blogueo
LEFS2501-500] 285.5 | 330.5 56 160 4 — — 20 L
LEFS2501-100C] | 335.5 | 380.5 | 106 210 4 — — —D
LEFS25(1-1500] | 385.5 | 430.5 | 156 260 4 — — 7))
LEFS2501-200C] | 435.5 | 480.5 | 206 310 6 2 240 (&)
LEFS2501-2500(] | 485.5 | 530.5 | 256 360 6 2 240 1T
LEFS25(1-300C] | 535.5 | 580.5 | 306 410 8 3 360 o
LEFS251-3500] | 585.5 | 630.5 | 356 460 8 3 360 o
LEFS2501-400C] | 635.5 | 680.5 | 406 510 8 3 360 L
LEFS25(1-450(] | 685.5 | 730.5 | 456 560 10 4 480 35 [T
LEFS2501-500C] | 735.5 | 780.5 | 506 610 10 4 480 -l
LEFS2501-550] | 785.5 | 830.5 | 556 660 12 5 600 —
LEFS25(1-600[] | 835.5 | 880.5 | 606 710 12 5 600 802
LEFS2501-650C] | 885.5 | 930.5 | 656 760 12 5 600 22 -§
LEFS2500-7000] | 935.5 | 980.5 | 706 | 810 | 14 6 720 3 gs
LEFS25(1-750C] | 985.5 | 1030.5 | 756 860 14 6 720 g3
LEFS25C1-800C] | 1035.5 | 1080.5 | 806 910 16 7 840
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32 i (90
nxo55 « || PO-5
o — — )
o T . RS
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L ongitud de cable = 250
70 (62) A (Recorrido de la mesa) \ota2 62
48 10 || (66)[64 Carrera 64 (66) (142) (24) 65
/ 412 Origen] Neta 4) 1 Origen ™3] 2 [4]
e} : o SO S S | 1T T
O] & l,f_. ™~
FIN g
75 ® o 3 Cable del motor (2 x @5)
M4 x 0.7 S
prof. rosca 8
(terminal F.G.)
Motor paso Opcion de motor: Con bloqueo
apaso  Servomotor (194) Longitud de cable = 250
15 15 65
[© | © F—1
INe) y AN
& S — =}
20 24 Cable de bloqueo (23.5)
05H9 (*5°%)
prof 5 (122)
dSuperfitt:ieT dg rleferencia Nota 1) 4% M6 x 1 70
e montaje del cuerpo prof. r0sca 9.9 42 s
— % = 5 N
s
. . L _
5 = B¢
o v
@ 0l _|| sHo (5
prof. 5

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al
origen. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa
interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la

mesa.

Nota 3) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la
origen ha cambiado.

45

direccién de retorno al

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sinblogueo | Con blogueo A e n D E
LEFS3201-50C] 332 384 56 180 4 — —
LEFS321-100C] 382 434 | 106 230 4 — —
LEFS321-150C] 432 484 | 156 280 4 — —
LEFS320-2000] 482 534 | 206 330 6 2 300
LEFS32[1-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
LEFS321-350C] 632 684 | 356 480 8 3 450
LEFS321-400C] 682 734 | 406 530 8 3 450
LEFS321-450C] 732 784 | 456 580 8 3 450
LEFS3201-5000] 782 834 | 506 630 10 4 600
LEFS32[1-5500] 832 884 | 556 680 10 4 600
LEFS32[1-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
LEFS321-650C] 932 984 | 656 780 12 5 750
LEFS32[1-700C] 982 | 1034 | 706 830 12 5 750
LEFS321-75000 | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
LEFS321-800C] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
LEFS32[1-850[] | 1132 | 1184 | 856 980 14 6 900
LEFS321-900C] | 1182 | 1234 | 906 1030 14 6 900
LEFS321-950[] | 1232 | 1284 | 956 1080 16 7 1050
LEFS32(1-1000C1| 1282 | 1334 | 1006 1130 16 7 1050
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

53
o
8 E
38
. . . —
Dimensiones: Motor en linea —
]
LEFS40 g,
N x 06.6 6H9 (5) s
\ N prof. 6 =
o
& & — s =
© i [ i [l @
~ i o)
[=)
- >
150 15 &
D x 150 (= E) 60 §
B g|m
S (L
=(w
L Longitud de cable ~ 250 S|
(86) __ARecorridodelamesa22 86 2
13 | | (90)[88 Carrera 88[(90)] (165) @.1) % =
412) Origen] Nota4) - Origen Nota§ 214 © 65 61
: s ©©
% {a— T 2 o — ] -8
© . @ 0O
(c\‘> 5 T et |.|J |.|J
| © Cable del motor (2 X @5) ! 5‘ 1
a3l © 8
0 M4 x0.7
Prof. de rosca 8 (U}
Opcién de motor: Con bloqueo (terminal F.G.) 1
(214) Longitud de cable = 250 8
15 65 _
| —
8 - —|
& -
Cable de bloqueo (23.3) o
20 Cable del motor (2 x 85) 8
26H9 [+8.030) (170) —
ici iq Nota 1) prof. 7 106 —
Superien dopseenca ™) axuexizs N
o pfof. rosca 13 N | ! <
ﬁ 5 = [ e S == ?5
‘ _ I 7% I.IJ
[Q?io o= DEL D .|
NI ™~ 6HO9 (+8.030) L
prof. 7 (
(2]
L
Ll
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia |
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la 2
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas 5
debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) S —
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando Dimensiones [mm] g
vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza L g
montada sobre la mesa interfiera con las piezas ni los Modelo T b A B n D E 2
accesorios colocados alrededor de la mesa. JIENEDY RCOTI LD m
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. LEFS400-15000 506 | 555 | 156 | 328 4 — 150 L.
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion LEFS4001-200C] 556 605 206 378 6 2 300 IiIJ
de retorno al origen ha cambiado. LEFS4001-2500] 606 | 655 | 256 | 428 6 2 300
LEFS40C1-300C] 656 705 306 478 6 2 300
LEFS4001-350C] 706 755 356 528 8 3 450 I
LEFS4001-4000] 756 805 406 578 8 3 450 0
LEFS4001-4500] 806 855 456 628 8 3 450 7))
LEFS4001-500C] 856 905 506 678 10 4 600 (&)
LEFS4001-550C] 906 955 556 728 10 4 600 1T
LEFS40C1-600C] 956 | 1005 606 778 10 4 600 -
LEFS4001-650C] 1006 | 1055 656 828 12 5 750 o
LEFS4001-7000] 1056 | 1105 706 878 12 5 750 L
LEFS4001-750C] 1106 | 1155 756 928 12 5 750 [TT]
LEFS4001-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 -l
LEFS4001-8500] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900 S —
LEFS4001-900C] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 802
LEFS4001-950C] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 2& -§
LEFS4001-1000C] | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050 g g_r_“a-
LEFS4001-110000 | 1456 | 1505 | 1106 | 1278 18 8 1200 £e3S
LEFS4001-1200C1 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 18 8 1200
46
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS16
Conector
! Cable del motor Cable de bloqueo !
15
| Motor paso ]| |
| apaso ‘
B 8
15
D x 100 (= E) F : 1 ;
100 3Ho (*39%°) Servomotor EE
N x 03.5 prof. 3
~ - <
< 1 - Lo - ! - - - - - - -
@ + = = = + Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor:
Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
i ' LEFS16L0] | LEFS16RC
) 775 775
@ ©
1 ot o 1 ol N 1
D ™ [ Ne}
9] @ 9]
7 | (37) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 37 29.5
(41) [39] Nota4) Carrera 39 [(41)] Nota 4
(4) [2] Nota 4 [Origen] Neta4) Origen Nota 3) 2[4] Nota4) (7.5)_ (33) 40
o
M| <
R (3]
i T T b ]
3
| b ~
M4 x 0.7
prof. rosca 7
(terminal F.G.)
Con bloqueo: LEFS1611-C1B
i Cable del motor '
03H9 (8%%) 83 (2 x @5) o §
prof. 3 . 3 C\lll 9 8 ;z’
4xM4x0.7 (80.5) @4) 5o : ° g :
prof. rosca 6.4 (66.5) ’_‘B S8 o ﬁ P
Superficie de referencia 7 5 u [ 5
de montaje del cuerpo Nota 1) ~ = & S (121.9) 24 _ 2
[o)] d c O 0| o
- Oy = = 0 : S8 (108) |, =5 !
T T T — ~ |
— - - m e sl " =
1] Y
i Ee = Cable de blogqueo
g ' ;=1H e (03.3) i
ao (4% | || "
prof. 3 L2_4>
40
(72)
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de mon- LEFS16000J-5000 | 166.5 | 56 | 130 4 — — 15
taje del cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o LEFS160C11-100C] | 216.5 | 106 180 4 — —
use un pasador de 2 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) LEFS160-150 | 266.5 | 156 230 4 —
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve LEFS16000-20001 | 316.5 | 206 280 6 2 200
al orig:_an. A_segL]rese de que ningl_ma pieza mor_1tada sobre la LEFS160101-2500] | 366.5 | 256 330 6 D)
;;sdz;égtredrg?ar%:; las piezas ni los accesorios colocados LEFS160101-300C] | 4165 | 306 380 8 3 300 40
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. tEig: ggg'zggg g?gg 222 228 12 2 200
Nota 4) EI nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de - -
retorno al origen ha cambiado. LEFS1601(1-45010 | 566.5 | 456 530 10 4
LEFS160-50000 | 616.5 | 506 580 12 5) 500
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Actuador eléctrico / sin vastago

Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

53
ER:
8 E
38
. - —
Dimensiones: Motor en paralelo —
o
[=]
>
LEFS25R e =[P
Conector Sre
‘ Cable del Cablede | |5 flai
i motor bloqueo ' 3
20 15 =
] ] ]
| Motor paso B < E < ; g
B 10 apaso E
[
(2]
D x 120 (= E) F o | 15 ‘ slm
- ' ' ©
120 3o (67%%) Servomotor 5 e LL
nx 4.5 prof. 3 A 2|
- - - - - - g' J
< s
- = =3 Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor: A
—] Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
. LEFS25L0 LEFS25RC] ‘ 0w
= ‘ - - B - - |
N 106 106 0o
3 3 3 3 m Lu
| o 4 1 % ©o| ~ : -1
< < 2 = | <
@ e @ &
L - - - - - - G
1
10 (52) A (Recorrido de la mesa) Not2a2) 52~ 40.5 (&)
(56) [54] Nota4) Carrera 54 [(56)] Neta 4) I'_IIJ
(4) [2] Nota 4) [Origen] Nota 4) Origen Nota 3) 2[(4)] Nota 4) 58
0 o (7.5)
B -
. g ) :
w| =3 DO O
& = ww
-l
M4 x 0.7
prof. rosca 8 8|
(terminal F.G.) <
Con bloqueo: LEFS25011-C1B O
: T
Cable del motor = : Cable del motor — :
03H9 (‘3°%) (2 x 05) 2 o g —
prof. 3 (85) (2.4) 2 © é
2 i (Ol I ,
4 x M5 x0.8 (68.5) g ‘ g § ‘ 7))
prof. rosca 8.5 . — El l (2.4) =) L
Superficie de referencia de montaje del cuerpo N2 1) . 0 o2 o] £ Ll
o - 3 °ow ~| € |
Lo -4 O ~ O
- - - - =! © i ys — i O
H 2 2 9 | i <<
R B B O © = 5
L L @ - Cable de blogueo B —
- 2 3.5) §
¥ ” ‘ ; = (23. ‘ g
+0.025 « ‘ I B - B ‘ %
3H9 (0%) | o — ! m
prof. 3 45 _ ™
(102) Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F
LEFS2500-500] 210.5 56 160 4 — — 20 [
LEFS25001-100C1 | 260.5 | 106 210 4 — — —D
LEFS2501(1-15001 | 310.5 | 156 260 4 — — 7))
LEFS250C11-20001 | 360.5 | 206 310 6 2 240 (&)
LEFS250]1-25001 | 410.5 | 256 360 6 2 240 1T
LEFS25010-3000] | 4605 | 306 | 410 8 3 | 360 o
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de mon- LEFS25001-350C] | 510.5 | 356 460 8 3 360
taje del cuerpo, establezca Ie} altura de la superficie opuesta o LEFS25001-4000] | 560.5 | 406 510 ) 3 360 (I.E
Nota 2 Esedgn pasgdor dle 3mmo mascj (Altura r?comendada: g mm) | LEFS25010-4500] | 6105 | 456 560 10 4 480 35 w
e origon Asediess do cue ninguna pieza monada sobre 1a  _-EFS2SLIC-9000] | 6605 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480 -
mesa interfiera con las piezas ni los accesorios colocados LEFS250]0)-5500] | 710.5 | 556 660 12 5 600
alrededor de la mesa. LEFS25011-6001 | 760.5 606 710 12 5] 600 é @ _g
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. LEFS250]0J-650C1 | 810.5 | 656 760 12 5 600 §§ '§
Nota 4) El niimero que aparece entre [ | indica que la direccién de LEFS2501J-7000] | 860.5 | 706 | 810 14 6 720 gas
retorno al origen ha cambiado. LEFS2501(1-750010 | 910.5 | 756 860 14 6 720 a ®S
LEFS25011-800C] | 960.5 | 806 910 16 7 840
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

Posicion de montaje del motor: -

LEFS32R Paralelo en el lado izquierdo
B 15 S32L0J
D x 150 (= E) 15 - i T
150 5H9 (+8.030) 132.5
N x 5.5 prof. 5 s s
RLEL N ‘ ‘
| 88 é i
(o]
o - - - - - P’ @ &
©
— Posicion de montaje del motor:
Paralelo en el lado derecho
] _ LEFS32R[CI ]
] ‘ 1325 ‘
S
@ @
L | 8y |
10 (62) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 62 55 2 =
(66) [64] Neta 4 Carrera 64 [(66)] Nt 4) 5 - - -
4 [2] Nota 4) [Origen] Nota 4) Origen Nota 3) 2 [4] Nota 4) (7.5) (59.9) 48
[s2]
i s I i - ]
T (o)} P~
g =l |5 w8
™
] M4 x 0.7 £T
N prof. rosca 8 75
(terminal F.G.)
Con bloqueo: LEFS32011-01B
83 Cable de bloqueo '
o5H9 (*59%) ! (03.5)
Cable del motor
prof. 8 (prof. avellanado 3) S a— S8 Cable del motor
(2 x 95) SA
4 xM6 x 1 (94) (2.4) 2 (2 x @5) = !
prof. rosca 12.5 (prof. avellanado 3) o2 10 S
(73.5) S8 ; © B
e}
= 33 8
Superficie de referencia ] o - N \ k] !
de montaje del cuerpo Neta 1) S = (187), . (24) =
3 ] 10 | £ 116.5 é E
= = = 5 = % a o ( .5) 1 S
T T —1 ‘
————— T ¥ | a a
| & oY L e
[To} §
a — ° o i
5H9 (+8.030) ’—__ _ '
prof. 8 (prof. avellanado 3) 42 | = o o p
70 — = =
" Conector (122) Dimensiones [mm]
-- -- - Modelo L A B n D E
Cable del motor Cable de bloqueo LEFS320010-5001 245 56 180 4 — —
‘ 20 15 ‘ LEFS32000-1000 | 295 | 106 | 230 | 4 | — | —
Bl < Wl < LEFS320101-15001 345 156 280 4 — —
& "" LEFS32010-2000] | 395 | 206 | 330 | 6 | 2 | 300
- -- - LEFS320J1-2500] 445 256 | 380 6 2 300
LEFS32001-3000] 495 306 | 430 6 2 300
LEFS320-35000 545 356 | 480 8 3 450
LEFS32011-4000] 595 406 | 530 8 3 450
LEFS320-45000 645 456 580 8 3 450
LEFS32011-50001 695 506 | 630 10 4 600
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de mon- LEFS32011-55001 745 556 | 680 10 4 600
taje del cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o LEFS3201-600C] 795 606 730 10 4 600
use un pasador de 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) LEFS3200-6500] 845 656 | 780 12 5 750
Nota 2) L;a di_stanci: porrla queij se pued_e mover !a mesa ctua:jndo \;)uel\ie LEFS320001-7000] 895 706 830 12 5 750
mesa interiora con Ias piozas ni s accesorios colocados LEFS3200-7500 | o45 | 756 [ 880 | 12 | 5 [ 750
alrededor de la mesa P LEFS32011-80001 995 806 | 930 14 6 900
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. LEFS320101-85000 1045 856 980 14 6 900
Nota 4) EI nimero que aparece entre [ ] indica que la direccién de LEFS320J0J-900C1 | 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900
retorno al origen ha cambiado. LEFS32(1[1-950(1 | 1145 | 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32011-1000C]| 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

53
3 o
§2
38
Dimensiones: Motor en paralelo e
- - e o
Posicion de montaje del motor: e
LEFS40R Paralelo en el lado izquierdo S 7))
B 15 ”LEFS4QLD 5 L
o
D x 150 (= E) 60 153 § IiIJ
150 6H9 (5°%) - % 3
i prof. 6 <l o £ g
= ©| © = >
~ . . 5
2 - - - . . | S
Posicion de montaje del motor: %’
Paralelo en el lado derecho & m
LEFS40RC] o=
N x ¢6.6 1 - - gl
153 S |-l
-] S
- A ® ® 2
L | E 33 e
L ‘ ® ®
. ({e]{e]
13 86 A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 86 62.4 j <o
(90) [88] Nota 4) Carrera 88 [(90)] Neta 4) 90 QO
; ) Ll
(4) [2] Nota 4) o”gen] Nota 4) Orlgen Nota 3) 2 [(4)] Nota 4) 7.5 60 61 I'u
E 2 (7.5) |
A I i Ty [ : =
t,=% 3 E[ ° @ <l5
» T d- %)
ol L
M4 x 0.7 8
prof. rosca 8
- - (terminal F.G.) -—
Conector - - - . . o
Cable del motor Cable de bloqueo ”Con bloqueo: IT,EFS4OQD'DB,, 8
‘ 15 | Cable del motor -
- | (2xe5) ] I
H <] 2 8 2 i
2 <
) ) 0o (o} 8 o
° g © & ° o
26H9 (+8'030) fohN ER >
(121.5) (2.4) 2 o E=1PY (164.5) (24) _. 8 1T
prof. 7 235 235 k o] -
(95.5) D S Ss (138.5) TS
4xM8x1.25 ; s ) < 2 ——
Superficie de referencia prof. rosca 13 _ & — (
de montaje del cuerpo Nota 1) ~)
R _ R R ] 1 Cable de 7))
S S ©® —% oo blogueo L
ﬁ ?—?—ff?? 0 = ° g (03.3) IiIJ
I—— =) :
= &) h =
— = o L © o o | s
~ - - - - - §
6H (5") Dimensiones mm] | §
prof. 7 60 | Modelo L A B | n | D]J]E m
106 LEFS40001-15000 403.4 | 156 | 328 4 — 150 L
(170) LEFS40011-2000] 453.4 | 206 | 378 6 2 300 IiIJ
LEFS40011-25001] 503.4 256 428 6 2 300
LEFS40011-30001 553.4 | 306 | 478 6 2 300
LEFS40011-35001 603.4 | 356 | 528 8 3 450 [
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de mon- tg:zg:ggg-:ggg 3222 222 gzg g g 228 ]
taje del cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o - . ()]
use un pasador de 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) LEFS40010-50000 753.4 506 678 10 4 600 O
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve LEFS400101-55001 8034 | 556 | 728 | 10 4 600 L_IIJ
al origen. Aseglrese de que ninguna pieza montada sobre la LEFS40010-600C] 853.4 | 606 | 778 | 10 4 600
mesa interfiera con las piezas ni los accesorios colocados LEFS40011-65001 903.4 | 656 | 828 | 12 5 750
alrededor de la mesa. LEFS40011-70001 9534 | 706 | 878 | 12 5 750 (I.E
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. LEFS40001-75000 | 1003.4 | 756 | 928 | 12 5 750 w
Nota 4) EI nimero que aparece _entre [ 1indica que la direccién de LEFS400101-80001 1053.4 806 978 14 G 900 |
retorno al origen ha cambiado. LEFS400]-8500] | 11034 | 856 | 1028 | 14 | 6 | 900 L———
LEFS400C1(1-900C]1 | 1153.4 | 906 | 1078 | 14 6 900 8a2
LEFS4001(1-950(1 | 1203.4 | 956 | 1128 | 16 7 1050 g£3
LEFS400-100001 | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 7 [1050 |8 gc}
LEFS4001(1-1100CJ | 1353.4 | 1106 | 1278 | 18 8 1200 £88
LEFS40011-1200C1 | 1453.4 | 1206 | 1378 | 18 8 1200
50
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husilo a bolas g

Se vomotor (24 vDc)

Serie 11-LEFS C € 3

LEFS16, 25, 32, 40

Forma de pedido

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

sneor sl g J»ééé 6 6o éé eh &.é

0 Precision gTamaﬁo gTipo de motor
— Tipo basico 16 Tamano aplicable Controlador/
Tio d iSi6 25 Simbolo Tipo Driver
H__ | Tipo de gran precision 22 11-LEFS16 | 11-LEFS25 | 11-LEFS32 | 11-LEFS40 | compatible
10 __ | Motor paso a paso PY PY Py Py tEgE?
(Servo/24 VDC) LECPA
A Servomotor P P _ . LECA6
O Paso [mm] (24 VDC)
Simbolo|11-LEFS16{11-LEFS25|11-LEFS32(11-LEFS40
A 10 12 16 20 ny
e - : - A\ Precaucion

[Productos conformes a CE]
(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEF con
los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la
relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad
@ Carrera [mm] con la directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados en el equipo del
cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente

50 50 compruebe la conformidad final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
a a (2) Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad EMC ha sido probada instalando un
1000 1000 kit de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos en la péagina 77. Consulte el Manual
= Véase la tabla de carreras aplicables. de Funcionamiento de la serie LECA para la instalacion.
[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador/driver con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.
Tabla de carreras aplicables @: Estandar
Vodors Carterl 50 |100| 150 | 200| 250|300 350|400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 Sza;uge"d‘:ﬁ e
11-LEFS16 | ©¢ | ®© | ®© | © © © © o o o — | — | — | —|—|—|—|—|—|— 50 a 500
11-LEFS25 © © | © o o o o o o o o o —  — | — | — | —|—|—|— 50 a 600
11-LEFS32 © © o ©o o o o o o o o o o o o o — | —  — | — 50 a 800
11-LEFS40 | — | — | ®© | ®© | © | @6 | ©6 © © © ©o © o o o o o o o o 150 a 1000

= Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Guia de soporte / Serie LEFG ~
Guia de soporte disefiada .
para sujetar las piezas con

un importante voladizo. Q":l =

Pégina 165
4 )
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver-actuador. ~_____occommmmmTTTTT
<Compruebe lo siguiente antes del uso> 11- LEFS‘BA-“U P
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. e
(2) Compruebe que la configuracion 1/O en paralelo coincide (NPN o PNP).
N © © Y

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

serie 11-LEFS

J\,’

) “@"_ e —
s, -‘J'j
W
g P
PN

@ Opcién de motor 0 Conexidn de vacio @Tipo de cable del actuador:1
— Sin opciones —_ Izquierda —_ Sin cable
B Con bloqueo R Derecha S Cable estandar*?
R: Derecha R Cable robdtico (cable flexible)

9 Longitud del cable del actuador [m]
Sin cable
1.5m
3m
5m
8m”
10 m*
15m*
20 m*
= Bajo demanda (s6lo cable roboético)

Véanse las especificaciones Nota 2) de las paginas. 53
y 54.

QO I > o uviw =

@ Montaje del controlador/driver
Montaje con tornillo
D Montaje en rail DIN*

= No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.

Controlador/Driver compatible

—: lzquierda

@Tipo de controlador/driver*'

#1 En las piezas fijas debe usarse el cable
estandar. Para usar las piezas moviles,
seleccione el cable robético.

%2 So6lo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".

m Longitud del cable /0", Clavija de comunicacion

«1 Para los detalles del controlador/driver y el motor
compatible, consulte a continuacién el
controlador/driver compatible.

%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".

%3 Si las sehales de impulsos son de tipo colector
abierto, pida la resistencia limitadora de corriente
(LEC-PA-R-00) de la pagina 95 por separado.

—_ Sin controlador/driver — Sin cable (Sin conector de comunicacién)’®

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5m

6P (Tipo programable) PNP 3 3m*?

1N LECP1%2 NPN 5 5m*2

1P (Tipo sin programacion) PNP #1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo
AN LECPA™2 *3 NPN de controlador/driver, no se puede seleccionar la
AP |(Tipo de entrada de impulsos)| PNP longitud del cable I/0. Consulte la pagina 77 (para

LECP6/LECA®G), la pagina 91 (para LECP1) o la
pagina 98 (para LECPA) si se requiere un cable /0.

%2 Cuando se seleccione "Tipo de entrada de
impulsos" para el tipo de controlador/driver, la
entrada de impulsos se puede usar Unicamente con
diferencial. Los cables de 1.5 m sélo se pueden
usar con colector abierto.

Tipo programable

Tipo

Tipo programable

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

LECA6

LECP1

LECPA

Caracteristicas

Entrada de valor (datos de paso)

Capaz de ajustar el funcionamiento
(datos de paso) sin usar un PC ni

Funcionamiento mediante sefales

Controlador estandar » de impulso
una consola de programacion
Motor Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)
Ne méximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones \ —
Tension de alimentacion 24VDC
Pégina de referencia 69 [ 69 [ 85 [ 91

% S\VC

52

)

Seleccion
del model

1

LEFS

|

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC

[

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

Servomotor AC
|| LEFs

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

|

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie 11-LEFS

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 500 50 a 600 50 a 800 150 a 1000
Carga de trabajo \22) | Horizontal 9 10 20 20 40 45 50 60
[kq] Vertical 2 4 7.5 15 10 20 — 23
_ | Velocidad [mm/s] Nota2) 10 a 500 5a 250 12 a 500 6a 250 16 a 500 8a 250 20 a 500 10 a 250
§ Aceleracion/deceleracién max. [mm/s?] 3000
£ | Repetitividad de Tipo bésico +0.02
& | posicionamiento [mm] | Tipo de gran preciion +0.015
35 Movimiento Tipo basico 0.1 0 menos
§ perdido Nota 3) [mm] | Tino de gran precision 0.05 0 menos
% Paso [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
§ Resistencia a impactosivibraciones [mis?] Noa4) 50/20
§ Tipo de actuacion Husillo a bolas
E Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Clase de limpieza Nota 5) ISO Clase 4 (ISO 14644-1)
Grasa | Parte de husillo a bolas/guia lineal Grasa de baja generacién de particulas
Tamafio del motor 028 042 \ 056.4
§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
-g § Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)
é% Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
'g,_% Consumo de potencia [W] Nota 6) 22 38 50 100
2| Consumo de energaen reposo durante ) funcionamiento [W] 627 18 16 44 43
Consumo méx. de energia momentanea [W] Noe) 51 57 123 141
S <] Tipo Neta9) Bloqueo no magnetizante
%% Fuerza de retencion [N] 20 39 78 157 108 216 113 225
:% § Consumo de potencia [W] Neta 10) 2.9 5 5 5
25| Tensién nominal [V] 24VDC +10%
Nota 1

en la pagina 33.

) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) La velocidad varia en funcion del tipo de controlador/driver y de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)"

Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m.
Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo

con el actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como

perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 5) La cantidad de particulas generadas varia en funcién de las condiciones de funcionamiento y el caudal de succion. Véanse las caracteristicas de

generacion de particulas para los detalles.

Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 7) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta

detenido en la posicion de ajuste.

Nota 8) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho

valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 9) Unicamente con blogueo.

Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie 1 1'L EFS

Especificacion para sala limpia

Especificaciones
Servomotor (24 VDC)
Modelo 11-LEFS16A 11-LEFS25A
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 500 50 a 600
Carga de trabajo | Horizontal 7 10 11 18
Nota 2) [kg] Vertical 2 4 25 5
_ | Velocidad [mm/s] Nota2) 10 a 500 5a 250 12 a 500 6a 250
é Aceleracion/deceleracion méx. [mm/s?] 3000
£ | Repetitividad de Tipo bésico 10.02
& | posicionamiento [mm] | Tipo de gran precisién +0.015
35 Movimiento Tipo basico 0.1 o menos
§ perdido Nota 3) [mm] | Tipg de gran precison 0.05 0 menos
% Paso [mm] 10 5 12 6
§ Resistencia a impactosivibraciones [mis?] Noa4) 50/20
§ Tipo de actuacion Husillo a bolas
uu""'j Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Clase de limpieza Nota 5) ISO Clase 4 (ISO 14644-1)
Grasa [Pane de husillo a bolasfguia lineal Grasa de baja generacion de particulas
§ Tamaiio del motor 028 042
'.‘..3 Potencia Motor [W] 30 36
% Tipo de motor Servomotor (24 VDC)
§ Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)/Fase Z
2 | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
§ Consumo de potencia [W] Nota 6) 63 102
g Consumo de energiaen reposo durante el funcionamiento ] 027 Horizontal 4/Vertical 9 Horizontal 4/Vertical 9
1 | Consumo méx. de energia momenténea [W] No28) 70 113
= 8 Tipo Nota 9) Blogueo no magnetizante
£ 5] Fuerza de retencién [N] 20 39 78 157
§§ Consumo de potencia [W] Nota 10) 2.9 5
E5 Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Compruebe los detalles en la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" de la pagina 34. Sila longitud del cable supera los 5 m, disminuiré en hasta un 10% por cada 5 m.
Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tomillo guia.
(La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizd tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el
actuador en el estado inicial).
Nota 5) La cantidad de particulas generadas varia en funcion de las condiciones de funcionamiento y el caudal de succién. Véanse las caracteristicas de generacion de particulas para los detalles.
Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando.
Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esté detenido en la posicion de ajuste.
Nota 8) El consumo de energia méximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.
Nota 9) Unicamente con bloqueo.
Nota 10) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el blogueo.

Peso
Serie 11-LEFS16
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg] | 0.83 | 0.90 | 0.98 | 1.05 | 1.13 | 1.20 | 1.28 | 1.35 | 1.43 | 1.50
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12
Serie 11-LEFS25
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600
Peso del producto [kg] | 1.70 | 1.84 | 1.98 | 2.12 | 2.26 | 240 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26
Serie 11-LEFS32
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg] | 3.15 | 3.35 | 3.55 | 3.75 | 3.95 | 415 | 435 | 455 | 475 | 495 | 5,15 | 535 | 5,55 | 5.75 | 5.95 | 6.15
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
Serie 11-LEFS40
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] | 5.37 | 5.65 | 593 | 6.21 | 6.49 | 6.77 | 715 | 7.33 | 7.61 | 7.89 | 8.17 | 8.45 | 8.75 | 9.01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 | 10.13
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
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Serie 11-LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

11-LEFS16
3Ho (8%
n x 23.5 - prof. 3
vi A & & - - A ‘v g
100 8
D x 100 (= E) F
B
L _ongitud de cable ~ 250
(37) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 37 (110)
7 | By Carrera B[4 .24 65 40
42 Origen] Nota 4) Origen Nota 3) 204 o 27
ol 1
ﬁ_,——q - T Cable del motor (2 x 85)
i R . © . S S
[vi=] ‘ )
ol < 6.5 Conexién de vacio M5 x 0.8 x 5 55
- M4 x 0.7
prof. rosca 7
Opcién de motor: Con bloqueo (terminal F.G.)
Motor paso
apaso Servomotor (152) Longitud de cable ~ 250
15 15
L]
Ee -
Z .
Cable de blogueo (23.5)
23H9 (+8.025) (72)
Superficie de referencia Nota 1) pr’\cAﬁ. 3 40
de montaje del cuerpo 4xM4x07 24
\ prof. rosca 6.4 ﬁ &
L : ==Eil e T
<[ o
8‘ [} 3H9 (+8.025)
prof. 3
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 2 mm o méas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al
origen. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa
interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la
mesa.
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al
origen ha cambiado.
Dimensiones [mm]
Modelo : L A B n D E F
Sinblogueo | Con blogueo
11-LEFS160-500] 247 289 56 130 4 — — 15
11-LEFS160-10000 | 297 339 106 180 4 — —
11-LEFS1601-15000 | 347 389 156 230 4 —
11-LEFS1601-20000 | 397 439 206 280 6 2 200
11-LEFS1601-25000 | 447 489 256 330 6 2
11-LEFS16[1-300C1 | 497 539 306 380 8 3 300 40
11-LEFS16-35000 | 547 589 356 430 8 3
11-LEFS16[0-40000 | 597 639 406 480 10 4 400
11-LEFS1601-45000 | 647 689 456 530 10 4
11-LEFS1601-50000 | 697 739 506 580 12 5 500
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

Serie11-LEFS

11-LEFS25

03H9 (*8%%%) (102)
Superficie de referencia Nota 1) prof. 3 64
de montaje del cuerpo 4xM5x08 45
4]_{%‘ prof. rosca 8.5 3
H ® = 3 = = ® = S == Y
R | ! [ " -
H |y 1 [ H
® @ ® L
8 3{ 3H9 (+8.025)
prof. 3
L Longitud de cable = 250
(52) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 (115.5)
10 (56) [54] Carrera 54(56)] (2.4) 65 58
4[2] Origen] Nota 4) Origen Nota 3>$ 2[4] 3 3f3
T - T I Cable del motor (2 x 85) ©
I b ‘ 2
N = 1L PE
0| X 13.9 Conexion de vacio Rc1/8
o ¥ 6
™ M4 x 0.7
prof. rosca 8
Motor paso Opcion de motor: Con bloqueo (terminal F.G.)
Servomotor
apaso (160.5) Longitud de cable =~ 250
15 15
65
N bt
CENC e
24 ) Cable de bloqueo (23.5)
3H9 (5%
nxg4.5 < prof. 3
© : \
<
120 10
D x 120 (= E) F
B
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del cuerpo,
establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o més debido al
biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de
que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas ni los accesorios
colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 4) EI nimero que aparece entre [ ] indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Dimensiones [mm]
Modelo L A|B | n|D|E]|F
Sinblogueo | Con blogueo
11-LEFS2501-500] 285.5 | 330.5 56 160 4 — — 20
11-LEFS25[1-100C1 | 335.5 | 380.5 | 106 210 4 — —
11-LEFS2501-15000 | 385.5 | 430.5 | 156 260 4 — —
11-LEFS2501-200C] | 435.5 | 480.5 | 206 310 6 2 240
11-LEFS25(1-250] | 485.5 | 530.5 | 256 360 6 2 240
11-LEFS2501-300C] | 535.5 | 580.5 | 306 410 8 3 360
11-LEFS2501-350] | 585.5 | 630.5 | 356 460 8 3 360 35
11-LEFS25[1-400(1 | 635.5 | 680.5 | 406 510 8 3 360
11-LEFS2501-450] | 685.5 | 730.5 | 456 560 10 4 480
11-LEFS2501-500C] | 735.5 | 780.5 | 506 610 10 4 480
11-LEFS25(1-550] | 785.5 | 830.5 | 556 660 12 5 600
11-LEFS2501-600] | 835.5 | 880.5 | 606 710 12 5 600
56
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Serie 11-LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

11-LEFS32
5H9 (+8.030)
nxo55 o prof. 5
g | N S
! i T 0
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L ongitud de cable ~ 25
(62) A (Recorrido de la mesa) Neta2) 62 (142)
10 || (66)[64] Carrera 64](66)] (2.4) 65 70
412] Origen] a4 Origen N2 37 5 1] ; [_4_8_‘
I ——| 1 7 o 5 >
(L @L. + ~
U = ] ,
o
o 8 14.9 Conexion de vacio “\Cable del motor 2x 05) ;5 N
< Rc1/8 - M4 x 0.7
prof. rosca 8
(terminal F.G.)
Motor paso Servomotor ~ OPcion de motor: Con bloqueo
a paso (194) Longitud de cable ~ 250
15 15 65
o o @ r—l
oY) [sY)
o <
[\ [aV)
20 24 Cable de bloqueo (3.5)
o5H9 (+8.030) (122)
prof. 5 70
Superficie de referencia Nota 1) 4% M6 x 1
de montaje del cuerpo axMox1 42
prof. rosca 9.9 <~ 3
) = ) .
N - - ) i ) % -
u  P—— =S -
| [ o
o
@l 5H9 (+g.oso)
prof. 5
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas
debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa
cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna
pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas
ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. . .
Nota 4) El numero que aparece entre [ ] indica que la Dimensiones [mm]
direccion de retorno al origen ha cambiado. Modelo ‘ L A B n D E
Sinblogueo | Con blogueo
11-LEFS3201-50C] 332 384 56 180 4 — —
11-LEFS320-1000J 382 434 | 106 230 4 — —
11-LEFS321-1500J 432 484 | 156 280 4 — —
11-LEFS321-200C] 482 534 | 206 330 6 2 300
11-LEFS320-2500] 532 584 | 256 380 6 2 300
11-LEFS32[1-300C] 582 634 | 306 430 6 2 300
11-LEFS321-3500] 632 684 | 356 480 8 3 450
11-LEFS3201-4000] 682 734 | 406 530 8 3 450
11-LEFS32[1-4500] 732 784 | 456 580 8 3 450
11-LEFS321-500C] 782 834 | 506 630 10 4 600
11-LEFS320-5500] 832 884 | 556 680 10 4 600
11-LEFS32[1-600C] 882 934 | 606 730 10 4 600
11-LEFS321-650C] 932 984 | 656 780 12 5 750
11-LEFS32[1-7000] 982 | 1034 | 706 830 12 o) 750
11-LEFS32(1-750] | 1032 | 1084 | 756 880 12 5 750
11-LEFS321-800C] | 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900
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Accionamiento por husillo a bolas

Actuador eléctrico / sin vastago

Serie 11-LEFS

11-LEFS40

ZSNC

Especificacion para sala limpia 53
.g 'é
2
38
Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas —
a8
>
S
nx 066 6Ho (‘6°) P
~ prof. 6 % 1T}
3 = s s =
i | H - 3
© - T _ =
= 5}
[=)
= >
<
150 15 %
D x 150 (= E) 60 a
B 2|0
S (L
ol
L Longitud de cable ~ 250 2 |
o
(86) A (Recorrido de la mesa) N2 86 (165) s
o
13 | | (90)[88 Carrera 88 [(90)] R PERD 90 =
Origen]Noa4)  Origen Ma3| 2 [4] 0 65 61 —
ol s o
<
AN S TR N 1 i (o] o]
20 i : ! g <0
o ] ! “1 R = = (]e)
‘“ ‘ @‘:Fr ' L L
ol g 12.9 Cable del motor (2 X 95) } 5l |
3 "™\ Conexién de vacio 8 M4 x 0.7
Re1/8 Prof. de rosca 8
(terminal F.G.) (?
Opcion de motor: Con bloqueo ($)
(214) Longitud de cable = 250 |__|IJ
15 65
8 ;P./ =
3\
8 o
Cable de bloqueo (23.3) O
20 Cable del motor (2 x 95) L
26H9 (+8.030) (1 70) _l
prof. 7 106 I—
Superficie de referencia V21 4 x M8 x 1.25 <
de montaje del cuerpo prof. rosca 13 60 ©
SRS prof ; ] 8 ?5
Hie’ > %
_ I Ll
— =
= o — e &
E ™~ 6H9 (+8.030) IR
prof. 7
w
L
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia IiIJ
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la o
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas <
debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) o
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa g (—
cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna g
pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas . . 3
ni los accesorios colocados alrededor de la mesa. Dimensiones [mm] m
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. L L
Nota 4) El numero que aparece entre [ ] indica que la il Sinblogueo | Con blogueo s = n 2 E w
direccion de retorno al origen ha cambiado. 11-LEFS400-150C] 506 555 156 328 4 — 150 -~
11-LEFS4001-200C] 556 605 206 378 6 2 300
11-LEFS400-2500] 606 655 256 428 6 2 300 |
11-LEFS4001-3000C] 656 705 306 478 6 2 300 —D
11-LEFS400-3500] 706 755 356 528 8 3 450 7))
11-LEFS4001-400C] 756 805 406 578 8 3 450 (&)
11-LEFS400-4500] 806 855 456 628 8 3 450 1T
11-LEFS401-5000] 856 905 506 678 10 4 600 -
11-LEFS4001-5500] 906 955 556 728 10 4 600
11-LEFS4001-6000C] 956 | 1005 606 778 10 4 600 (I.E
11-LEFS400-650C] 1006 | 1055 656 828 12 5 750 [T
11-LEFS4001-700C] 1056 | 1105 706 878 12 5) 750 -l
11-LEFS400-7500] 1106 | 1155 756 928 12 5 750 L——
11-LEFS40C1-800C] 1156 | 1205 806 978 14 6 900 8a2
11-LEFS4001-850C] 1206 | 1255 856 | 1028 14 6 900 28 -§
11-LEFS4001-9000] 1256 | 1305 906 | 1078 14 6 900 3 g_r_‘a-
11-LEFS400-950] 1306 | 1355 956 | 1128 16 7 1050 £33
11-LEFS4001-100001 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050
58



Actuador eléctrico / sin vastago

' '
Accionamiento por correa Skt

Serie LEFB

LEFB16, 25, 32

Forma de pedido

C€ N

El actuador de accionamiento por correa LEFB
no se puede utilizar para aplicaciones verticales.

LEFB|1

o

T-1500 -

Ri1/6P|1
606 0 66 0006 00

@ tamario (2] Tipo de motor
b Tamano aplicable Controlador/
25 Simbolo| Tipo . "
32 LEFB16 LEFB25 LEFB32 river compatible
_ Motor paso a paso ° ° ° tggg?
(Servo/24 VDC) e
Servomotor
A (24 VDC) L ° — LECA6
9 Paso equivalente [mm] .
LT | 48 | APrecaucién

[Productos conformes a CE]

los controladores de la serie LEC.

9 Carrera [mm] conformidad final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
300 300 (2) Para la especificacion con servomotor (24 VDC), la conformidad EMC ha sido probada instalando un kit
a a de filtro de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de filtro de ruidos en la pagina 77. Consulte el Manual de
2000 2000 Funcionamiento de la serie LECA para la instalacion.

« \/éase la tabla de carreras aplicables.

[Productos conformes a UL]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEF con

La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del cliente y de la
relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad
con la directiva CEM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente
bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador/driver con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Tabla de carreras aplicables @: Estandar

Modelo

Carrera

300 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 | 1800 | 2000

LEFB16 [ ] [ ] @ [ J o o [ J — — — —

LEFB25 ® [ J ® [ d [ J o o [ d ® L4 [ d

LEFB32 o [ J @ [ J [ J ® o [ J ® ® [ J

« Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Guia de soporte / Serie LEFG
Guia de soporte disefiada =
para sujetar las piezas con P2 2
un importante voladizo. =

Pa'gina 165

=
k“_

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver-actuador. ~_____occommmmm—mTTTTT
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEFB1 5T—50[|
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. e
(2) Compruebe que la configuracion I/O en paralelo coincide (NPN o PNP). @ I
J

-

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

%9 ZS\VC



Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa

S
- o’
~ C
- & ﬁ
¥ =

Serie LEFB

9 Opcién de motor @ Tope de la banda de sellado eTipo de cable del actuador*'
— Sin opciones — Estandar — Sin cable
B Con blogueo N Tope tipo rodillo para banda de sellado (sin grasa) S Cable estandar*?
R Cable robdtico (cable flexible)

9 Longitud del cable del actuador [m]

QTipo de controlador/driver*'

—_ Sin cable — Sin controlador/driver

1 1.5 6N LECP6/LECAG6 NPN
3 3 6P (Tipo programable) PNP
5 5 1N LECP1*2 NPN
8 8" 1P (Tipo sin programacion) PNP
A 10* AN LECPA*2*3 NPN
B 15* AP |(Tipo de entrada de impulsos)| PNP
C 20°

* Bajo demanda (sélo cable robético)
Véanse las especificaciones Nota 2) de las paginas. 61y 62.

m Montaje del controlador/driver

— Montaje con tornillo

D Montaje en rail DIN*

= No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.

Controlador/Driver compatible

+1 Para los detalles del controlador/driver y el
motor compatible, consulte a continuacion el
controlador/driver compatible.

#2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor
paso a paso".

#3 Si las sefiales de impulsos son de tipo
colector abierto, pida la resistencia
limitadora de corriente (LEC-PA-R-OJ) de la
pagina 95 por separado.

#1 En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. Para
usar las piezas maviles, seleccione el cable robotico.
%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor paso a paso".

@Longitud del cable /0", Clavija de comunicacion

— Sin cable (Sin conector de comunicacién)™®
1 1.5m
3 3m*?
5 5m*?

«1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo
de controlador/driver, no se puede seleccionar la
longitud del cable I/0. Consulte la pagina 77 (para
LECP6/LECA®G), la pagina 91 (para LECP1) o la
pagina 98 (para LECPA) si se requiere un cable /0.

%2 Cuando se seleccione "Tipo de entrada de
impulsos" para el tipo de controlador/driver, la
entrada de impulsos se puede usar Unicamente
con diferencial. Los cables de 1.5 m sélo se pueden
usar con colector abierto.

Tipo programable

Tipo

Tipo programable

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

LECA6

LECP1

LECPA

Caracteristicas

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

Capaz de ajustar el funcionamiento
(datos de paso) sin usar un PC ni
una consola de programacion

Funcionamiento mediante
sefhales de impulso

Motor Motor paso a paso Servomotor Motor paso a paso
compatible (Servo/24 VDC) (24 VDC) (Servo/24 VDC)

N2 maximo de . -

datos de paso 64 posiciones 14 posiciones —
Tension de alimentacion 24VDC

Pagina de referencia 69 69 [ 91

ZSNC
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Serie LEFB

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo LEFB16 LEFB25 LEFB32
c Nota 1 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
arrera [mm] )
e 800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
§ Carga de trabajo [kg] Net22) [Horizontal 1 5 14
% Velocidad [mm/s] Nota 2) 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500
8 | Aceleracién/deceleracion méx, [mm/s?] 3000
§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
2 | Movimiento perdido [mm] Noa 3) 0.1 0 menos
-g Paso equivalente [mm] 48 48 48
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Neta4) 50/20
:§ Tipo de actuacion Correa
2. | Tipo de guia Guia lineal
u Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Tamaiio del motor 028 042 [ [56.4
§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
-g § Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)
é% Tensién nominal [V] 24 VDC £10%
g‘% Consumo de potencia [W] Nota5) 24 32 52
| Consumo deenerga e eposo durante l uncionamieto W] 926 18 16 44
Consumo méx. de energia momentanea [W] Mo 7) 51 60 127
8 g’_ Tipo Nota8) Bloqueo no magnetizante
§§ Fuerza de retencion [N] 4 19 36
% g Consumo de potencia [W] Nota 9) 2.9 5 5
&S| Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
Nota 2) La velocidad varia en funcién del tipo de controlador/driver y de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)"

en la pagina 28.
Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m. No se puede utilizar para aplicaciones verticales.
Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo

con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela como

perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 5) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 6) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta

detenido en la posicién de ajuste.
Nota 7) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho

valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

Nota 8) Unicamente con bloqueo.
Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Especificaciones

Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa

Serie LEFB

Servomotor (24 VDC)

Modelo

LEFB16A

LEFB25A

Carrera [mm] Nota 1)

300, 500, 600, 700
800, 900, 1000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

Seleccion
del modelo

|

LEFS

[5)
(=)
=
&
s
o
£
o
=
- [}
<) - - e
S Carga de trabajo [kg] Net22) [Horlzontal 1 2 S
£ | Velocidad [mmy/s] Nota 2) 5 a 2000 5a 2000 S
8 | Aceleracion/deceleracion méx, [mm/s?] 3000 %
§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08 E
@ | Movimiento perdido [mm] Nota3) 0.1 0 menos 2 m
-g Paso equivalente [mm] 48 48 o h
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nela4) 50/20 % |
'g Tipo de actuacion Correa ,‘g
2 | Tipo de guia Guia lineal i
u Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién) (oo}
Tamafio del motor 028 042 <o
o Potencia Motor [W] 30 36 88
s @| Tipo de motor Servomotor (24 VDC) |
§ 2| Encoder Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)/Fase Z
*‘:-,‘g Tensién nominal [V] 24 VDC £10% o
2| Consumo de potencia [W] Nota5) 78 69 T
I Consumo de energiaen reposo durante el funcionamiento ] 029 Horizontal 4 Horizontal 5 8
Consumo méx. de energia momentanea [W] Noe7) 87 120 |
b= g_ Tipo Nota8) Bloqueo no magnetizante
§§ Fuerza de retencion [N] 4 19
£ E| Consumo de potencia [W] Nt 9) 2.9 5 E
& 3| Tensién nominal [V] 24 VDC +10% (&)
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda. I'_IlJ
Nota 2) Compruebe los detalles en la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" de la pagina 28. Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuird en
hasta un 10% por cada 5 m. —
Nota 3) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco. <
Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo o
con el actuador en el estado inicial). (&)
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela como L
perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial). -l
Nota 5) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. L
Nota 6) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador estd [
detenido en la posicién de ajuste.
Nota 7) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico. ff
Nota 8) Unicamente con bloqueo. W
Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo. |
6]
<
Peso g
e
o
e
Serie LEFB16 &
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 E
Peso del producto [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10 [TT]
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12 .
Serie LEFB25
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000 —
Peso del producto [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30 ]
Peso adicional con blogueo [kg] 0.26 8
Serie LEFB32 w
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Peso del producto [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90 S
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53 I'ulj
|
o= o
85
82%
>
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Serie LEFB

Diseno

Serie LEFB

|
5 &
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d
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b

?ﬁ QX LW
/
% 5 b o6 o 5 JM

Ne Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
2 Rail guia —

3 Correa —

4 Soporte de correa Acero al carbono Cromado

5 Tope de correa Aleacioén de aluminio Anodizado
6 Mesa Aleacioén de aluminio Anodizado
7 Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado
8 Tope con banda de sellado Resina sintética

9 Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento
10 Soporte de polea Aleacion de aluminio

11 Eje de polea Acero inoxidable

12 Polea final Aleacioén de aluminio Anodizado
13 Polea del motor Aleacién de aluminio Anodizado
14 Montaje del motor Aleacién de aluminio Anodizado
15 Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
16 Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado
17 Tope con banda Acero inoxidable

18 Motor —

19 Casquillo elastico NBR

20 Tope Aleacion de aluminio

21 Banda antipolvo Acero inoxidable

22 Cojinete —

23 Cojinete —

24 Perno de ajuste de tension | Acero al cromo molibdeno Cromado
25 Perno de fijacion de la polea | Acero al cromo molibdeno Cromado
63
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa

Serie LEFB

53
g2
2
]
- - - - S —
Dimensiones: Accionamiento por correa —(
[&)
(=)
LEFB16 3H9 (*3%%) b
%‘v prof. 3 1N
vi ” = : . L’::»‘::G Opcién de motor: g h
Dy = 1o Con Eloqueo % _
150 8 § Cable de bloqueo ;
D x 150 (= E) 20 j fi035) Q
> —_—
B =SS s
L Longitud de cable ~ 250 — s
i Nota 2) N QJ')/
7 (92) A (Recorrido de la mesa) 37 535 (L.S) 65 40 g 65 o m
(96) [94] Carrera B[] N o7 | Longitud de cable &
412] [Origen] Nota 4) Qrigen Nota3) 2[4] - 250 S Ll
—= el g
o T S
Q¥ ] \Cable del motor Motor 2
y"‘r" i T E (2x 05) ; paso a Servo- L
© S paso  motor
Patode st do s i ©ww©
y 'emo de ajuste de la tension de la correa ]
M (72’) 55 | (M3: Distancia entre caras 2.5) g ES
Superficie de referencia Nota 1) prof. 3 40 u.z \ &< B < TT]T]
deFr’nontaje del cuerpo 4xMAx07 4 © M4 x0.7 I 15 . 15 e
prof. rosca 6.4 N & prof. rosca 7
= =5 = = == = + (terminal F.G.)
1= - muE ===
: ’ ( 1;025) [mm] 8
< 3H9 (o
3l &~ i s Modelo L A B n D E i}
Nota 1 Si morta el acuador usando la suoericie de referencia de montae del blzca a ltra e | LEFB16JT-30001 | 4955 | 306 | 435 6 2 300 -
e ota s 1 21 s o s . eonencce sy | LEFB1OCIES000] | 6055|506 | 635 | 10 | 4 | 600
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegirese de que ninguna pieza LEFB16L1T-6000) 7955 606 735 10 4 600 -
montada sobre la mesa interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa. LEFB160T-7000] 895.5 706 835 12 S 750 o
Nota 3) Posicion tras el retorno al origen. LEFB160JT-800C1 | 9955| 806 | 935 | 14 6 900 (@]
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direcci6n de retorno al origen ha cambiado. LEFB16JT-900C1 | 10955 | 906 | 1035 | 14 6 900 1]
LEFB161T-1000(1 | 1195.5 | 1006 | 1135 16 7 1050 -
LEFB25 3Hg (*39%5) Opcién de motor:
M\ < oot s Con bloqueo E
© i — = ° ;| Cable de blogueo O
Q L 1 \(035) L
= — § -
170 10 =
D x 170 (=E) 25 e ——
B I
L Longitud de cable ~ 250 Longitud de cable n
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 648 | (15) 65 —_— =20 L
(113) [111] Carrera 5456] N 22 L_IIJ
412] [Origen] Nota 4) Origen Nota 3) 21[4] 1 =~ Q
e R I <
O E ]
0| < =
3 ] © [P —
i o o | T I o g
5
)
L) m
Cable del motor 6 [TH
23H9 (+8.025) (102) (2x 04.7) 17 Pemo de ajuste de la tension de la correa 1T}
(M3: Distancia entre caras 2.5) |
Superficie de referencia Nota 1) prof. 3 64 M4 x 0.7 [mm]
de montaje del cuerpo % 45 © Prof. de rosca 8 Modelo H
— (PO fo5ee N (terminal F.G.) LEFB25T-[sT] 1158 |
h‘ — - LEFB25T-[sTB 158.8 [——
bt ; 0 = LEFB25AT-ST | 988 | (d
o w +0.025 LEFB25AT-[sTB | 139.8 O
3l 2| |laH9 (*§°%)
prof_ 3 Modelo L A B n D E m
LEFB25[1T-300(] 541.8 | 306 467 6 2 340 o
LEFB25[ 1T-5000 1 741.8 506 667 8 & 510 o
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del cuerpo, LEFB25LIT-600L] 841.8 606 767 10 4 680 LL
establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o més debido al LEFB25[1T-700C] | 941.8| 706 | 867 | 10 4 680 w
biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) LEFB25[1T-800[ ] | 1041.8| 806 | 967 12 5 850 -1
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de LEFB25[1T-900(] | 1141.8| 906 | 1067 14 6 1020
que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas ni los accesorios LEFB251T-1000] | 1241.8 | 1006 | 1167 14 6 1020 202
= @©
colocados alrededor de la mesa. LEFB251T-1200C1 | 1441.8 | 1206 | 1367 | 16 7 _[1190 |8£3
Nota 3) Posicidn tras el retorno al origen. . , _ LEFB25(]T-1500] | 1741.8 | 1506 | 1667 | 20 9 | 1530 (585
Nota 4) EI nimero que aparece entre [ ] indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. LEFB2501T-1800L1 | 2041.8 | 1806 | 1967 o4 1 1870 2388
LEFB25[]T-20000[1 | 2241.8 | 2006 | 2167 26 12 2040
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Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB32
5H9 (*5:°%°) Opcién de motor:
N x05.5 prof. 5 Con bloqueo
5 — 5 Motor paso  Servo- o
. iy a paso motor o] Cable de blogueo
© . i i . 20 24 _v|@3.5)
S C ] # =
200 15 S @l ——
I;._.FI o I;.:.FI o
D x 200 (= E) 25 {1 # m
|15 [ |15 ,
B Longitud de cable
~ =250
<
0
1 2
L Longitud de cable = 250 | 7
10 (121) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 62 86.6 (1.5) _ 65 20
<
(125) [123] Carrera 64 [(66) o 48
Origen] Nota 4) Origen Notad)” Il 2 [4] 7 ‘
| o o)
N | g @ |
1] i - | - 8| o (B S
-k
-
‘\ o
Cable del motor ®
(2 x @5) 7.5 Perno de ajuste de la tensién de la correa
20 (M3: Distancia entre caras 2.5)
05H9 (5°%) (122) Maxo7
- ) 5 70 Prof. de rosca 8
Superficie de referencia Nota 1) pro i
de montaje del cuerpo 4x M6 x 1 42 (terminal F.G.)
\ prof. rosca 8.5 3
5 [ 5 5 5 e' = Y ==
[ | — L
\ - |- f—»—:G
5 < s
8 @l || sHo (+g9%0)
prof. 5
[mm]
. » . ) Modelo L A B n D E
Nota 1) Si monta el itl:tuadolr uslandodlalsupemc',}g _de referencia de montaje gel LEFB3201T-300] 5856 | 306 489 6 2 400
e o e oot e i et L ErB3aTi5000 | 7856 506 | 6eo | o | o | oo
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al LEFB32( T-600L] 885.6 606 789 8 3 600
origen. Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa LEFB32L1T-700L] 9856 | 706 889 10 4 800
interfiera con las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la LEFB32[IT-800L] | 1085.6 806 989 10 4 800
mesa. LEFB32[1T-900[] | 11856 | 906 | 1089 12 o) 1000
Nota 3) Posicién tras el retorno al origen. LEFB32[JT-1000[1 | 1285.6 | 1006 | 1189 12 5 1000
Nota 4) El nimero que aparece entre [ ] indica que la direccion de retorno al LEFB32[JT-1200(] | 1485.6 | 1206 | 1389 14 6 1200
origen ha cambiado. LEFB321T-150001 | 1785.6 | 1506 | 1689 | 18 8 | 1600
LEFB32[1T-1800[1 | 2085.6 | 1806 | 1989 20 9 1800
LEFB32[1T-2000(1 | 2285.6 | 2006 | 2189 22 10 2000
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Al

Serie LEF

Actuador eléctrico
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

| Disefo | Manipulacién
A\ Precaucién /A\Precaucién
1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo. 3. Nunca golpee el extremo de carrera, excepto durante el

Seleccione un actuador adecuado segun la carga de trabajo y el
momento admisible. Si no se respeta el limite de trabajo, la carga
excéntrica aplicada a la guia resultard excesiva y tendra efectos
adversos como la creacion de juego en la guia, una reduccion de la
precision y una menor vida util del producto.

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

una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

|

Manipulacién |

A Precaucion

1.En el ajuste de los datos de paso, ajuste la anchura de

determinacion de posicion en al menos 0.5 (al menos 1
para el tipo con correa).

En caso contrario, no se emitira la sefial de finalizacion en la posicién
de entrada.

2. Senal de salida INP

1) Operacién de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste
establecido en los datos de paso [Pos. entrada), la sefal de salida
INP se activa.
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

O

SVC

retorno al origen.

Si se introducen instrucciones incorrectas, como el uso del producto
fuera del limite de funcionamiento o el funcionamiento fuera de la
carrera actual mediante cambios en el ajuste del controlador/driver y/o
en la posicion de origen, la mesa puede colisionar contra el extremo de
la carrera del actuador. Compruebe los siguientes puntos antes del uso.

Si la mesa choca contra el extremo de la carrera del actuador, se
pueden romper la guia, la correa o el tope interno. Podria producirse un

funcionamiento andémalo.

= : i I
Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion vertical, ya

I a
que la pieza caera libremente por su propio peso.

. La fuerza de desplazamiento debe ser la del valor inicial.

Si la fuerza de desplazamiento es inferior al valor inicial, puede
producirse una alarma.

. La velocidad real de este actuador depende de la carga de

trabajo.
Compruebe la seccion de seleccion de modelo del catélogo.

. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

La aplicacion de una fuerza adicional provocara el desplazamiento de
la posicion de origen, ya que ésta se basa en el par motor detectado.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafios en el

cuerpo y superficies de montaje de la mesa.

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

. Evite aplicar impactos o momentos excesivos 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.

. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje de 0.1 mm

0 menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada sobre el
cuerpo del producto puede producir juego en la guia y una mayor
resistencia al deslizamiento.

. Durante el montaje del producto, mantenga un diametro de

al menos 40 mm para permitir la flexion del cable.

. No golpee la mesa con la pieza durante la operacion de

posicionamiento y en el rango de posicionamiento.

. Se aplica grasa sobre la banda antipolvo para su

deslizamiento. Si retira la grasa para eliminar las particulas
extranas, etc., asegurese de volver a aplicarla.

. En caso de montaje en el techo, la banda antipolvo podria

doblarse.
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Seleccion
del modelo
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LEFS

LEFB

| Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC
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LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

Servomotor AC
| LEFs

LEFB
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Serie LEF

Al

Actuador eléctrico
Precauciones especificas del producto 2

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

Manipulacidén

A Precaucion

14. Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.
Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento erréneo y/o una reduccion de la precision de la guia,
mientras que un par de apriete inferior puede provocar el
desplazamiento de la posicidon de montaje o, en condiciones extremas,
el actuador podria soltarse de su posicion de montaje.

Cuerpo fijo oA
L
H]' r N r 5
< %, >
Modelo Perno Par max. de apriete oA L
[N-m] [mm] [mm]
LEFCI16 M3 0.6 3.5 20
LEF[125 M4 15 4.5 24
LEF[132 M5 3.0 5.5 30
LEFCJ40 M6 5.2 6.6 31

Montaje del cuerpo

Superficie de
referencia de
montaje del
cuerpo

Pasador de
posicionamiento
(Plano de referencia)

Pasador de posicionamiento ||
(Alojamiento B inferior) S

Superficie de referencia
de montaje del cuerpo

Pasador de posicionamiento

El paralelismo de carrera es la superficie de referencia para la
superficie de referencia de montaje del cuerpo.

Si se requiere el paralelismo de carrera para una mesa, fije la
superficie de referencia usando los pasadores paralelos, etc.

Pieza fija
Parméx.de | L (Prof. max. de
%éﬁ o] Modelo | Perno apriete [N-m] tf)rnillo) [mm]
T |LEFO16]/M4x0.7 15 6
] LEF[J25| M5 x 0.8 3.0 8
< LEFO32| M6 x1 52 9
LEFS40 M8 x 1.25] 125 13

Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, use pernos que sean
como minimo 0.5 mm més cortos que la profundidad maxima del tornillo. Si se emplean
pernos largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas.

15. No utilice el producto fijando la mesa y desplazando el
cuerpo del actuador.

16. El actuador de accionamiento por correa LEFB no se
puede utilizar para aplicaciones verticales.

67
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17. Compruebe las especificaciones para la velocidad minima de

18.

cada actuador.
En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpes.

En el caso del actuador de accionamiento por correa, las condiciones de
funcionamiento pueden producir vibracion durante el funcionamiento a
velocidades que se encuentren dentro del rango especificado para el actuador.
Cambie el ajuste de velocidad a un valor que no produzca vibraciones.

|

Mantenimiento

A Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacin interna ~ Comprobacion de la coreq
Inspeccién antes del o . o
uso diario

Inspeccion cada 6
meses/1000 km/5 O O O
millones de ciclos*

* Seleccione aquello que ocurra primero.

o Elementos en los que realizar una comprobacion visual
1. Tornillos de fijacién flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracién, ruido

o Elementos en los que realizar una comprobacion interna
1. Estado del lubricante en las piezas méviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

o Elementos en los que realizar una comprobacion de la correa
Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la correa cuando se
produzca algo de lo siguiente. Aseglrese ademas de que su entorno y
condiciones de funcionamiento satisfacen los requisitos especificados para el
producto.

a. El material de la correa esté desgastado.
La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se vuelve
blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven confusas.

b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado
Los bordes de la correa se redondean y la parte deshilachada sobresale.
c. Correa parcialmente cortada
La correa estd parcialmente cortada. Las particulas extrafias enganchadas
entre los dientes provocan imperfecciones.
d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza sobre el reborde.
e.La goma de la parte posterior de la correa esta reblandecida o pegajosa.
f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.
o Sustitucion de la correa en el tipo en paralelo del motor (guia)
Se recomienda sustituir la correa tras 2 afios de funcionamiento o cuando se
alcancen las siguientes distancias.

Modelo Distancia Modelo Distancia
LEFS16JA 2000 km LEFS32C0H 6000 km
LEFS16C1B 1000 km LEFS32[1A 4000 km

Modelo Distancia LEFS3200B | 2000 km
LEFS25(1H 4100 km Modelo Distancia
LEFS25[1A 2500 km LEFS40CH 6000 km
LEFS2501B 1200 km LEFS40C]A 4000 km

LEFS4001B 2000 km

SVC



Controlador/Driver

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)

Serie LECP6 Serie LECAG6

Pag. 91

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP1 Serie LECPA
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Model
Selection

” LEFS )H

LEFB

[Step Motor (Servo/24 VDC) / Servo Motor (24 VDC

(

LECAG6
LECP6

LEC-G

-
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\
” LEFS W LECPA

AC Servo Motor

LEFB

i

LEFG ‘LECSD‘

pecific Product
Precautions
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Tipo programable \
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

Forma de pedido

/\Precaucion LE C P 6P -

[Productos conformes a CE] T
(1) La conformidad CEM ha sido comprobada com-
binando los actuadores eléctricos de la serie
LEF con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de
la configuracién del panel de control del cliente
y de la relacién con otros equipos eléctricos y

Controlador Serie LECP6 serie LECA6

¢Ref. del actuador

Motor compatible

;abclgﬁ?;;izggtigﬁ" |20 dsi,fﬁtﬁgsgﬁ,feégf'ff; Motor paso a paso (Excepto las especificaciones del cable y Ias opciones del actuador)
componentes de SMC que hayan sido incorpo- P (Servo/24 VDC) Ejemplo: Introduzca “LEFS16A-400” para el tipo LEFS16A-400B-R16N1.
rados en el equipo del cliente bajo condiciones

reales de funcionamiento. Como resultado, es A Servomotor

necesario que el cliente compruebe la confor- (24 VDC)

*Opcion
— | Montaje con tornillo
D Neta) | Montaje en rail DIN

midad final con la directiva CEM de la maqui-
naria y del equipo como un todo.
(2) Para la serie LECA6 (controlador de

N¢ de datos de paso (puntos)® b Longitud del cable 1/0 [m]

servomotor), la conformidad EMC ha sido 64 ‘ S o
probada instalando un kit de filtro de ruidos — in cable p . .
(LEC-NFA). Viéase el kit de filro de ruidos en la . 5 Nota) E',éa'l' DIN no es‘ad'”c'”'do-
pagina 77. Consulte el Manual de Tipo I/O en paralelo ¢ - Idalo por separado.
Funcionamiento de la serie LECA para la 3 3
instalacion. N | NPN 5 5

[Productos conformes a UL] P | PNP

Cuando se requiera la conformidad con el estandar
UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacion de

dlase 2 compatble con UL1310, + Si el tipo equipado con controlador (-0J6NC/-CJ6P0) se selecciona durante el pedido de la

serie LE, no necesita pedir este controlador.

4 )
El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible. 3
Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador. oo
<Compruebe lo siguiente antes del uso> [LEFN 6A—400 m]
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. )
(2) Compruebe que la configuracion 1/0 en paralelo coincide (NPN o PNP). @ @
N J

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Especificaciones

Especificaciones basicas
Elemento

LECP6 LECA6

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Servomotor (24 VDC)

Alimentacién Nota 1)

Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (méx. 5 A) Nota2) Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo de corriente: 3 A (max. 10 A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desblogueo] | [Incluyendo la alimentacidn del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo]

Entrada en paralelo

11 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en paralelo

13 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 impulsos/giro) [ Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)/Fase Z

Comunicacién en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Longitud de cable [m]

Cable I/0O: 5 o menos, Cable del actuador: 20 o0 menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento ['C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG
50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (Montaje con tornillo)
170 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacién al controlador. Cuando se requiera la
conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Nota 2) El consumo de corriente varia segin el modelo de actuador. Consulte las especificaciones del actuador para ver mas detalles.

Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso)/Servomotor(24 VDC) Serie LE CA 6

Forma de montaje

a) Montaje con tornillo (LECI611-1)
(Instalacién con 2 tornillos M4)

Cable de
toma a tierra

Direccion de montaje :> :

b) Montaje en rail DIN (LECCI6J1D-[1)
(Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
toma a tierra

Cable de
toma a tierra

=

e —

Adaptador para montaje en rail DIN

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

Nota) Si se usa el tamafo 25 o superior de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

Rail DIN L
7.5 : :
AXT100-DR- =i (Paso)
# Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. ol & PN N
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 71. (IR R i s i i s
@
- . 1.25
Dimension L [mm] —
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605| 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne 21 22 28 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 [385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-DO (con 2 tornillos de montaje)
Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECI6J[-[1)
(81.7) 24.5
66 - 35
para montaje del cuerpo
10 LED de alimentacién (Verde) N 31
(ON: Suministro eléctrico activado)
LED de alimentacién (Rojo)
5 (ON: Alarma activada) |
Conector I/O en paralelo CN5
— |
Conector I/O en serie CN4
— |
ol —
Conector de encoder CN3 218 A
—l |
Conector de alimentacién del motor CN2
— |
Conector de alimentacién CN1
— |
©
i
4.6
para montaje del cuerpo
b) Montaje en rail DIN (LECCI6(1D-[1)
(81.7) (11.5) Consulte la dimension L y la referencia del rail DIN en la pag. 70.
66 35
14» e 31
©
[aV)
<
©
Z|
= 0O
5 5
U ElRe
b} ol 8
i HEEE:
o8l B2
i 3| 3
L ol &
17 5
L | ©
3 >
Il
| @
2 &
©
" !
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Tipo programable / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Tipo programable / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Ejemplo 1 de cableado

] Conector de alimentaciéon: CN1

* El enchufe de alimentacion es un accesorio.

Enchufe de alimentacion para LECP6

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0.5/5-ST-2.5)

Nombre del terminal Funcién Detalles
ov A"mema(cf)’” COMUN 1) 6 terminales M 24V, C 24V, EMG y BK RLS son comunes (-).
M 24V Alimentacién del motor (+)| Alimentacién del motor (+) suministrada al controlador
C 24V Alimentacion de control (+)| Alimentacion de control (+) suministrada al controlador g 3 > 00
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada & & E T
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo 2oty
m

Terminal del conector de alimentacién CN1 para LECAG6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/7-ST-2.5)

Enchufe de alimentacién para LECA6

Nombre del terminal

Funcion

Detalles

Alimentacién comun

ov o Los terminales M 24V, C 24V, EMG y BK RLS son comunes (-).
M 24V Alimentacién del motor (+) | Alimentacion del motor (+) suministrada al controlador
C 24V Alimentacién de control (+) | Alimentacién de control (+) suministrada al controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo
RG+ Salida regenerativa 1 | Terminales de salida regenerativa para conexién externa
RG- Salida regenerativa 2 | (No es necesario conectarlos en combinacion con la serie LE con especificaciones estandares.)

Ejemplo 2 de cableado

] Conector I/O en paralelo: CN5

Diagrama de cableado

LEC6NCIT-CI (NPN)

# Si conecta un PLC, etc. al conector de /O en paralelo CN5, use el cable I/O (LEC-CN5-0J).
« El cableado debera modificarse en funcion del tipo de I/O en paralelo (NPN o PNP).

LECC6PLIC-0I (PNP)

Alimentacion 24 VDC

Alimentacion 24 VDC

CN5 para sefiales I/0 CN5 para sefiales 1/0
COM+ | A1 {1 COM+ | A1 {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 k/—‘
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 *;:‘
IN4 A7 — IN4 A7 |
IN5 A8 — IN5 A8 k;_‘—‘
SETUP | A9 — SETUP | A9 — —
HOLD | A10 — — HOLD | A10 |~
DRIVE | A1 */ DRIVE | A11 k;:‘
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 [— SVON | A13 | 7
ouTo | B1 [—{Cagal—¢ ouTo | Bt
ouT1 B2 ’ OUTH B2
ouT2 | B3 —{Cagal—9 ouT2 | B3
OUT3 B4 Cargal—e ouT3 B4
ouT4 | B5 —{Cagal—¢ ouT4 | B5
ouUTs B6 Carga}—9 ouUT5 B6
BUSY | B7 (—{Cagal—9¢ BUSY | B7
AREA | B8 (—{Cage}—¢ AREA | B8
SETON | B9 —Caga}—¢ SETON | B9
INP B10 —{Cargal—¢ INP B10
SVRE | B11 —{Cargal—9 SVRE | B11
+ESTOP | B12 |—{Carga}—¢ «ESTOP | B12
*ALARM | B13 —{Caiga «ALARM | B13
JE— |
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacién de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO a OUT5 |Salidas del n® de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
INO a IN5 Ne@ bits espegificado en los c.iatols’ de paso (la entrada se AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del area de datos de paso
define en la combinacién de INO a 5) SETON Salidas durante el retorno al origen
SETUP Instruccion para retorno al origen INP Salidas cuando se alcanza la posicion de destino o la fuerza objetivo
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije.)
DRIVE Instruccién para accionamiento SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento +*ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

Servomotor AC

[

especificas ‘ LEFG LECSD‘[

del producto

Precauciones

Seleccion

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

LECA6
LECP6
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Ajuste de los datos de paso

1. Ajuste de los datos de paso para posicionamiento

En este ajuste, el actuador se mueve hacia delante y se
detiene en la posicion de destino.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y el
funcionamiento.

Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta
operacion se detallan abajo.

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicién inicial de empuje, y
cuando alcanza dicha posicién, comienza a empujar a una
fuerza inferior a la de ajuste.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y el
funcionamiento.

Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Velocidad

operacion se detallan abajo.

Velocidad

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Velocidad :
osicion de empuje ‘ l
’Posicién de entrada‘ Fuerza Posicion
' de entrada
Salida INP | ON OFF ON Fuerza de empu]e

Oo : Requiere configuracion.

O : Requiere ajuste al valor deseado.

Datos de paso (posicionamiento) —: No requiere ningin ajuste.

Disparador LV

1

Salida INP | ON

Datos de paso (empuje)

[ON]

OFF

Oo : Requiere configuracion.
O : Requiere ajuste al valor deseado.

Necesidad Elemento Detalles Necesidad Elemento Detalles
Cuando se requiera la posiciéon absoluta, Cuando se requiera la posiciéon absoluta,
Oo | MOD movimiento configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera la Oo | MOD movimiento configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera la
posicion relativa, configurar en "Relativo". posicion relativa, configurar en "Relativo".
Oo | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién de destino. Oo | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion inicial de empuje.
Oo | Posicién Posicién de destino Oo | Posicién Posicion inicial de empuje
Pardmetro que define la rapidez con la que Paréametro que define la rapidez con la que
i el actuador alcanza la velocidad de ajuste. L el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
O | Aceleracion ) . O | Aceleracién . .
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste. rapido se alcanzard la velocidad de ajuste.
Parametro que define la rapidez con la que Parédmetro que define la rapidez con la que
O | Deceleracién el actuador se detiene. Cuanto mayor es el O | Deceleracién el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene. valor de ajuste, mas rapido se detiene.
Ajuste a 0. Se define el factor de fuerza de empuje.
Oo | Fuerza de empuje | (Si se configuran valores de 1 a 100, la ’ El rango de ajuste varia en funcion del tipo
., o ” . Oo | Fuerza de empuje P
operacién cambiara a operacion de empuije.) de actuador eléctrico. Consulte el manual
- - — de funcionamiento del actuador eléctrico.
— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.
— | Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste. Condicién que activa la sefal de salida
o Fuerza de Par méximo durante la operacién de posicionamiento ] INP. La sefial de salida INP se activa
desplazamiento (no se requiere ningtin cambio especifico). Oo | Disparador LV cuando la fuer.za generada supera el valor.
El nivel de activacion debe ser la fuerza de
O | Area 1. Area 2 Condicién que activa la sefial de salida empuije o inferior.
’ AREA.
Velocidad de empuje durante el empuje.
Condicién que activa la sefal de salida Si la velocidad de ajuste es elevada, el actuador
INP. Cuando el actuador entra en el rango Velocidad de eléctrico y las piezas de trabajo pueden resultar
de [POS. entrada]‘ la sefial de salida INP se @) empuie danadas debido al impaCtO de las mismas contra
O | Posicién de entrada | activa. (No es necesario modificar el valor Pyl el extremo, por lo que el valor de la velocidad
inicial.) Si es necesario emitir la sefial de debe ser mds bajo. Consulte el manual de
llegada antes de que se complete la funcionamiento del actuador eléctrico.
operacion, aumente dicho valor. o Fuerza de Par méaximo durante la operacion de posicionamiento
desplazamiento (no se requiere ninguin cambio especifico).
O | Area1, Area2 Condicién que activa la sefal de salida AREA.
Distancia de traslado durante el empuje. Si la
distancia de traslado supera el valor de ajuste, el
Qo | Posicion de entrada | producto se detiene, incluso si no se encuentra en
una operacion de empuije. Si se supera la distancia
de traslado, la sefal de salida INP no se activara.
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Tipo programable / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Tipo programable / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Temporizacion de senal

Seleccion
del modelo

|

l

Retorno al origen

Alimentacion 24V
u— ov
ON
SVON OFF
Entrada
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP 4
i
1"
*ALARM A
B H
*ESTOP I
— : |‘
P
[
Velocidad + + 0 mm/s
' \
1
Retorno al origen E i
T !

]
: Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del parametro !
- basu:o INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i

ON
IN V’I ________________ - OFF
Entrada 15ms E Salida del n° de |
DRIVE omés } datos de paso_
el ON
ouT i
4 / OFF
Salida BUSY
INP i
"
n
HE
[
[
i
Velocidad B it 0 MM/
Operacion de Y
posicionamiento | |

1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Posicion de entrada" de los
1 . A . z 0
1 datos de paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado.

# “OUT” es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESET" se activan o
“*ESTOP” se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD
Entrada HOLD I 8":":
Salida BUSY 8":":
:
Velocidad i 1 0 mm/s
; ?aZIr:rr]]t?zu:doi HOLD durante la operacién

* Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una
operacion de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD.

O

SVC

E Escaneado del n° i
Operacion de empuje ;de datos de paso_:
IN A
Entrada 15 ms T ."S_e;lfd_;_(tl-él-r;_a-e-'
DRIVE L e 9?19%.@%9_%§q_j
out i
Salida BUSY
INP A
Velocidad -
Operacion de empuje .'

ON
OFF

ON
OFF

LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara.

Reinicio i Reinicio de alarma |
| ON
Entrada RESET I OFF
ON

T

our __| A OFF
Salida i ON
*A'-’_*_Ff'i" ______________ i OFF

'
- Es posible identificar el grupo de alarma mediante la combinacion de E
' Ias sefiales OUT cuando se genera la alarma. !

+ “«sALARM” se expresa como circuito légico negativo.

Si la fuerza de empuje actual supera el valor "disparador i
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Opciones: Cable del actuador

[Cable robdtico para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]

1
. Lado del controlad
LE-CP- _| | LE-CP-2/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5m ado T .
(N® de terminal)
1 -E?I 5 Lado del actuador Eg | (N de terminal)
Longitud de cable (L) [m] MG EEI“'; [ I — 0 - A1I B1
1 15 N - N e R s
3 3 15 - 16 Conector A )
5 5 () (30.7) L (14.7)
8B .
8 8 LE-CP- ac/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
ki ki H
A 10° (* Producto bajo demanda) Lado de controlador__
B 15" (N° de terminal) _ ConectorC_ (14.2)
(o5 20" 1212  Lado del actuador 2 I e '
- -.%I g —— 8 ,\‘I/ (N2 de terminal)
* Producto bajo demanda — = A1 B1
™ S N~ H ] S [ i
(cable robdtico unicamente) N : B ‘ if
= a— _. A6 B6
Modelo de cable ® Conector A & ) 47)
onector .
Cable robatico (10) @o7) | & L Conector D (1)
(Cable flexible) Gt Ne de terminal Color del cabl Ne de terminal
S Cable estandar reutto del conector A olor del cable e conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
____Shed _____ Color del cable i ¢ 71"
Vce B4 ¢ - T Marrén 12
Tierra A4t i | — i Negro 13
A B T OO z
A A5 1 ] | T d Negro 6
B B-6 1 7 - ! Naranja 9
B A6 1 7 7 Negro 8
fffffffffffff N = 3

[Cable robdtico con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
LE-CP-[1]-B-[] LE-CP-§/Longitud de cable: 1.5 m, 3m, 5 m

Lado del controlador

Lado del actuador
(N° de terminal) Conector A Conector C_ (14.2) (N2 de terminal)
Longitud de cable (L) [m e = 1 ) 1 A1 =h-B1
: o a-=u S IR 2 ==REI i}
1 1.5 L___i —— — A6-{t_J'}- B6
3 [ 3 e S = NED
5 5" (30.7) ConectorB_ E L Conector D : ‘):’
8 e 10 . ) (14.7)
& 8B .
A 10 LE-CP-ac/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15" * :
c o (* Producto bajo demanda) Lado del controledor
Lado del actuador & B _—
* Producto ba_jo demanda (N° de terminal) Conector A g E ConectorC_ (14.2) (N2 de terminal)
(cable robdtico unicamente) 1 E?l 2 o === =~ T AIFETR-BY
— Eﬂ:---J I = Ae-i LII:BG
Con bloqueo y sensor @ =
5 ] Al B1
2 = | T A3 B3
ConectorB 13 Conector D PV
Modelo de cable® .(80.7) s L — an 147
Cable robético . NE de terminal Ne de terminal
- . it del conector A Calor el @l del conector C
(Cable flexible) y 51 Marran 5
S Cable estandar A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
_Apantallamiento__ _ Color del cable |/ nevis'
Vee B4 ¢ - £ Marrén 12
Tierra A4 | — — t Negro 13
A B T OO0 e T
A A5 1 | | d Negro 6
B B6 1 - n — i Naranja 9
B A6 1 o T T = < Negro 8
= R — 3
- Ne de terminal
izt del conector B
Eloquec Ly B T OO ke :
Bloqueo (-) A-1 1 ! Negro 5
R iy IS S OO G
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A3t Azul 2
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso)/Servomotor(24 VDC) Serie LE CA 6

£3
g o
8 E
]
—
[5)
(=)
[Cable robdtico para el servomotor (24 VDC)] 3 "
Lado del controlador E L
LE-CA- LE-CA-OI —_— °lw
o
S | -
Lado del actuador ) 5]
Conector C . 51 o .
. (N° de terminal) s g (" de terminal) ;
Longitud de cable (L) [m] ) » o 237)_ ConectorA & 1 (16.6) g
1 15 3 4 9 5 L | 321 g
2 2 - - [ 3
5 5 Y 110 <
il [0 1 [T ] ~ N g|m
8 8 o=, = S|l
A 10° @ A8 e
B 15" 2 (14.7) gl
- (30.7) L g
c 20 (10 /Conector Conector D i S
* Producto bajo demanda
- Ne de terminal Ne de terminal ({e X o]
Circuito o Color del cable i G <o
W 1 Rojo 1 (]S
v 2 Blanco 2 il
w 3 Negro 3 -
- N® de terminal Ne de terminal
Circuito | % T ____Apantallamiento ___ Color del cable | o/ yector D o
p N AN [ =
T\if,fa & 8 OO0 '\,’ﬁgf;‘ }2 i
A B2 | — — t__ Roj o
A B T OO e ! L
A : — — egro -
B B8 T OO} Nanania 2
p I I [
§ A-3 T T T T Neglfo 8
Z B-4 ¢ ] ] t  Amarillo 11 -
Z A4 % N ‘7\/ t  Negro 10 o
Conexion al material de apantalfairﬁi;eﬁtio* — 3 8
-l
[Cable robdtico con bloqueo y sensor para el servomotor (24 VDC)] —
LE-CA-|1|-B LE-CA-C-B E
T Lado del actuador Lado del controlador 8
. — (N°determinal) =
Longitud de cable (L) [m (
?I 1(5)[ I . (30.7) Conector A1 _ = Conector G 5 . (16.6) _
. > @37 | /i - N onector 14.2) S e G—
; Conector A2 ~
N° de terminal) 2 g =
3 3 (N° de terminal) A 8| 8 F—>
5 5 ::::/v/ \ Ié \
8 & f Tt i
A 10° IiIJ
— .
B 15 | 3 | s Si: : o
c 20" N = AB T
* Producto bajo demanda S (14.7) S ——
(10) (30.7) ~ L (1) ’ g
Conector B g
Con bloqueo y sensor ® =Onecore Conector D 3
m
- N de terminal N® de terminal [TH
Circuito del conector A1 Color el cable | et conector ¢ (T}
U 1 Rojo 1 -
\' 2 Blanco 2
W 3 Negro 3
- N de terminal N de terminal e —
Gieuliio del conector A2 _.__Apantallamiento ___ Color del cable | 4 synecior D T
Ve B-1 1 7 7 t  Marrén 12 7))
S S T A e e to i o ?
i o BRSSO GHERN - <> ; L
Al = | I | I €gro -
B B3 I OO} Narani 2
B A3 1 T T t _ Negro 8
Z B-4 | b /' + /' t  Amarillo 11 (LE
z A4 | S \*Y t  Negro 10 L
o . . ) . — 3 -l
e Ndeterminal | Conexion al material de apantallamiento
e del conector B P
Bouenls] | BT 1 S>OOO0C____ e [ 1 £gt
Blogueo (-) A1 1 t _ Negro 5 583
Sensor (e L B8 T O OOKKC | Mardn . S8S
Nota) No utilizado para la serie LE. | Sensor () Nota) A3 1 t Negro 2 823
o °
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opcion: Cable I/0

LEC — CN5 — Lado del controlador Lado del PLC
—~ (N® de terminal)
% Al B1 A1
. S} B
Longitud de cable (L) [m] 5 = Al3
1 1.5 q * I 1 S B1
3 3 N :
5 5 aaal, | L B13 13 A13
Nede pin | Color del | Marca en | Color de N de pin | Color del | Marca en | Color de
del conectorjaislamiento| el cable | la marca del conectorfaislamiento| el cable | la marca
+ Tamaio de conductor: AWG28 A1 Marr(:)nclaro u Negro B1 Amarillo] B ® Rojo
A2 |Marrdnclaro | M Rojo B2 Verdeclaro | M M Negro
A3 |Amarillo| B Negro B3 Verdeclaro | W W Rojo
A4 |Amarillo| B Rojo B4 Gris |H N Negro
A5 Verde claro | M Negro B5 Gris |H N Rojo
A6 Verde claro | M Rojo B6 Blanco | m W Negro
A7 Gris | ® Negro B7 Blanco | B B Rojo
A8 Gris | ® Rojo B8  |Marénclaro| @ B B | Negro
A9 Blanco | Negro B9  [Marénclaro| @ ® W | Rojo
A10 |Blanco | ® Rojo B10 |Amarillo| ® ® B | Negro
A11  [Mardnclaro| @ M Negro B11 |Amarillo] ® B B | Rojo
A12  [Marrénclaro| 1 W Rojo B12 | Verdeclaro | M M M | Negro
A13  |Amarillo]| m ® Negro B13 | Verdeclaro | @ M W | Rojo
— Apantallamiento

Opcion: Kit de filtro de ruido para servomotor (24 VDC)

LEC—NFA

Contenido del kit: 2 filtros de ruido (fabricados por WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

(33.5)

42.2

* Consulte el Manual de funcionamiento de la serie LECA6 para la instalacion.
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Serie LEC

( Compatible con Windows®XP, Windows®7 )

Kit de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

s LEC-W2

configuracion del
controlador |
Kit de ajuste del controlador

(2 Cable de
' comunicacion ~ ® Cable USB

(mini A, tipo B)

..... E.’ﬁ-_””%m - ER——uC =R > = .
"~ Contenido

Controlador/Driver compatible

(disponible en japonés e inglés)

PC (D Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
(2) Cable de comunicacion

(3 Cable USB
(Cable entre el PC y la unidad de conversion)

Tipo programable Serie LECP6/serie LECA6
Tipo de entrada de impulsos Serie LECPA

Requisitos de hardware

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando

Sist. operativo Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits y 64 bits).

Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

comunicacién

Visualizacion XGA (1024 x 768) o mas

+ Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
x Consulte el sitio web de SMC para obtener informacién sobre actualizacion de version, http://www.smc.eu

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

Filelf) Edil Comm  Jetling

i}

= ke  wow| e | e
Step Mo Position Spend Foecn

Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘
Status o Somed

|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Step Mata

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

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

1.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

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

Ready 100.00 ~- 300.00

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso del actuador
como son la posicion, la velocidad, la fuerza, etc.

@ El ajuste de los datos de paso y la comprobacion del
accionamiento se pueden realizar en la misma pagina.

@ Puede utilizarse para el control manual y el movimiento a
velocidad constante.

Ejemplo de pantalla en modo normal

[ A TCantratier - Btup Detsl 81
Fah Veml) Actonci Mindoeif) e

= o Mrwal

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

@ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales.

@ Posibilidad de ajustar los pardmetros.

@ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante, retorno al origen,
operacion de prueba y comprobacion de la salida forzada.

SVC

N
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del modelo}

Seleccion

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

[

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G

Servomotor AC |
N LEFS }

LEFB

’[

LEFG ‘ LECSO

l

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEC

C € M

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

Conmutador
de habilitacién
(opcional)

LEC-T1-

3

Consola de programacic’ml

Longitud de cable [m]

lConmutador de habilitacion
Ninguno
Equipado con conmutador de habilitacion

S

El 3 ‘ * Conmutador de interbloqueo para funcién
Conmutador de prueba y control manual (JOG)
2 de parada ) .
g Idioma inicial ¢
]
% J Japonés Conmqtador de parada
é E Inglés @ Equipado con conmutador de parada ‘
2 * El idioma mostrado se puede cambiar a inglés o japonés.
Especificaciones
Elemento Descripcién
FLI nciones eStandar Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

e Visualizacion de caracteres chinos

Longitud de cable [m]

3

e Se incluye el conmutador de parada.

Proteccion

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

OpCién Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
e Se incluye el conmutador de habilitacion. |peso [g) 350 (excepto el cable)
[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC de la consola de programacién ha sido comprobada con el controlador de motor
paso a paso de la serie LECP6 (servo/24 VDC) y el actuador aplicable.

[

Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

Modo sencillo

Funcion Detalles

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Menu Datos
Datos de paso e Ajuste de los datos de paso
— Datos N¢ datos de paso
*Jog" (control manual)| * OPeracion de control manual Monitor Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo  Ver. 1.
* Retorno al origen "Jog" (control manual) Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion  Ver. 2.#+:
« Operacion en 1 paso Prueba Posicion, Velocidad, Fuerza de empuije, Aceleracion, Deceleracion, MOD
Prueba ) o
« Retorno al origen ALM movimiento. ) )
e } N Ajuste de TB Disparador LV, Velocidad de empuije, Fuerza de desplazamiento, Area 1, Are:
* Visualizacion del eje y del n° de datos de paso -
. o ) 2, Posicion de entrada
Monitor * Visualizacion de 2 elementos seleccionados
(Posicién, Velocidad, Fuerza) Monitor
ALM * Visualizacion de la alarma activa Visualizacion del ne de pasos

¢ Reinicio de alarma

* Reconexion del eje (Ver. 1.x%)

o Ajuste del idioma mostrado

(Ver. 2.x%)

o Ajuste del modo sencillo/normal

o Ajuste de datos de paso y seleccion de
elementos a partir del monitor de modo sencillo

Ajuste de TB

Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza)

"Jog" (control manual)

Retorno al origen
QOperacidn de control manual

79

Prueba

Operacioén en 1 paso

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconectar (Ver. 1.::)
Japonés/inglés (Ver. 2.:x)
Sencillo/Normal

Ajuste de elemento

O



Modo normal

Teaching Box Serie LEC

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Seleccion
del modelo

|

[5)
(=)
=
> Slen
Funcién Detalles Menu Datos de paso S|
o
Datos de paso | » Ajuste de los datos de paso Datos de paso N¢ datos de paso g ﬂ
- : - Parametros MOD movimiento s
Parametros ¢ Ajuste de parametros Monitor Velocidad @
L [5)
 Operacién de control manual / Movimiento a Prueba Posicion » =) S—
: ALM Aceleracion N
velocidad constante . - S
) Archivo Deceleracion s
 Retorno al origen ) . 5
) ) Ajuste de TB Fuerza de empuje (22
Prueba  Accionamiento de prueba -, . slm
o L Reconexion Disparador LV ]
(especificar un méximo de 5 datos de paso y operar) r— = = ) . S
: Velocidad de empuje ©
* Salida forzada Fuerza de desplazamiento g
(Salida de sefal forzada, Salida de terminal forzada) « P g (=
Area i, 2 5
* Monitorizacién de accionamiento Posicion de entrada =
 Monitorizacion de la sefial de salida Parametros Ajuste basico | —
Monitor * Monitorizacion de la sefial de entrada L Basico ©©
. Mon?torizac?c:)n del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. | <o
* Monitorizacion del terminal de entrada 0o
e . Monitor Monitor DRV (TTIT]
¢ Visualizacion de la alarma activa — -
ALM (Reinicio de alarma) Accjionamierw_to Pgswlon, Velocidad, Par -1
* Visualizacion del registro de alarmas || Sefal de salida N® pasos
Senal de entrada Ne@ dltimo paso
* Guardado de datos Terminal de salida Monitorizacion de la sefal de salid <|5
Guarda los datos de paso y los parametros Terminal de entrada _{ onitorizacion de la sefal de salida | 8
del contlrolad.o’r que se esta utlizando para Prueba —{ Monitorizacion de la sefial de entrada | |
comunicacion (se pueden guardar 4
archivos, con un conjunto de datos de paso JOG/MOVE | Wontorzacion delterminal d salda |
Archivo y parametros definidos en cada archivo). | Retgrno a! ORIG. -
* Carga en el controlador Accionamiento de prueba —{ Monitorizacidn del terminal de entrada | o
Carga los datos guardados en la consola Salida forzada (&)
de programacion en el controlador que ALM Estado I._IIJ
se gsta Ut lizando para comunicacion. = Estado Visualizacion de la alarma activa
« Eliminacion de datos guardados. . o —
" . ) Registro de ALM Reinicio de alarma
* Proteccion de archivos (Ver. 2.xx) <
_ — Archivo Visualizacion del registro de ALM o
* Auste de visualizacion — Guardado de datos Visualizacién de las entradas al registro (&]
(modo Sencillo/Normal) Carga en el controlador w
* Ajuste del idioma Eliminacién de archivos -
) (Japones/inglés) Proteccidn de archivos (Ver. 2.:x) ——
Ajuste de TB  Ajuste de retroiluminacion
« Ajuste del contraste de la LCD Ajuste de TB
 Ajuste del sonido de pitido Sencillo/Normal n
¢ Max. conexiones del eje Idioma LL
* Unidad de distancia (mm/pulgadas) Retroiluminacién Ll
Reconexion * Reconexion del eje | C_o_ntraste de LCD o -
Pitido 4
Max. conexiones del eje S
Contrasefa g —
Unidad de distancia g
Q
.z )
—{ Reconexion E
Dimensiones w
-l
4 102 34.5
P ﬂ/\ 2 Ne Descripcion Funcion
@\ oac e lE 1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion) T
-I 2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacién (/)]
= 3 Conmutador de Cuando se pulsa el conmutador, se bloquea y detiene. 8
=2 parada El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. _I
S8 0
g ® 4 | Protector del conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada —
@/’ 20 Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la funcién (I.E
5 | habilitacién de prueba del control manual (jog). w
(opcional) Otras funciones como el cambio de datos no estan incluidas. |

Selector de teclas

Selector para cada entrada

Cable

Longitud: 3 metros

Conector

Un conector conectado a CN4 del controlador

SVC

O
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Precauciones
especificas
del producto
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Unidad Gateway

Serie LEC-

Forma de pedido

/A\Precaucion
[Productos conformes a CE]
La conformidad CEM ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de la
serie LE con los controladores de la serie
LEC. La conformidad electromagnética
depende de la configuracion del panel de
control del cliente y de la relacion con otros
equipos eléctricos y cableados. Por tanto,
no serd posible certificar la conformidad
con la directiva CEM de los componentes
de SMC que hayan sido incorporados en el
equipo del cliente bajo condiciones reales
de funcionamiento. Como resultado, es
necesario que el cliente compruebe la
conformidad final con la directiva CEM de
la maquinaria y del equipo como un todo.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el
estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con
UL1310.

nteeleaed LEC-G

Protocolos de bus de campo aplicables @

M.|12

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaje
PR1 PROFIBUS DP —  |Montaje con tornillo
EN1 EtherNet/IP™ D Neta) | Montaje en rail DIN

LEC-

Nota) El rail DIN no esta incluido.

Pidalo por separado.

CG

1]-|L

||
-

1

Tipo de cabIeO—I l

Conector de derivacion

1 [Cable de comunicacion|  Longitud de cable
2 | Cable entre derivaciones K 0.3m
L 0.5m
1 im

LEC-CGD |,

g

Cable de comunicacion

o

\
| =

@

]
Q?n

L

~

N\ |
J
&

A
—

w Cable entre derivaciones
Conector de derivaciénI
AT LEC - CGR
Especificaciones
Modelo LEC-GMJ2[] LEC-GDN1 LEC-GPR10 LEC-GEN10O
Sistema solcable Bus de campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
0 Version Nota 1) Ver. 2.0 Version 2.0 VA Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/

Velocidad de comunicacion

156 k/625 k/2.5 M

125 k/250 k/500 k 93.75 k/187.5 k/500 k/ 10 M/100 M
[bps] /5 M/10 M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Archivo de configuracion Nota2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Especificaciones 4 gstaciones | Entrada 896 puntos
de comunicacién Area de ocupacién /O ocupadas | 108 palabras Entrada 200 bytes Entrada 57 palabras Entrada 256 bytes
(ajuste 8 veces) | Salida 896 puntos Salida 200 bytes Salida 57 palabras Salida 256 bytes
setting) 108 palabras
Alimentacion para | Tension de alimentacion [V]"o26l — 11 a25VDC — —
comunicacion Consumo de corriente interna [mA] — 100 — —
Especificaciones del conector de comunicacion | Conector (Accesorio) | Conector (Accesorio) | Multiconector sub-D RJ45
Resistencia de terminacién No incluida No incluida No incluida No incluida
Tension de alimentacion [V] Nota 6) 24VDC £10%
. No conectado a consola de programacion 200
Consumo de corriente [mA] —
Conectado a consola de programacion 300
Terminal de salida EMG 30VDC 1A
Especificaciones Cont.roladores a!olic.a}bles Serie LECP6, Serie LECA6
del controlador Velocidad de comunicacion [bps] Nota3) 115.2 k/230.4 k
N° méximo de controladores conectables o2 4 12 | 8 Nota'5) 5 | 12

Accesorios

Conector de alimentacion, conector de comunicacion

Conector de alimentacion

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

—10 a 60 (sin congelacién)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Peso [g]

200 (Montaje con tornillo), 220 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) Tenga en cuenta que la versién esta sujeta a modificaciones.
Nota 2) Los archivos se pueden descargar en el sitio web de SMC, http://www.smc.eu

)
Nota 3)
)

Nota 4) El tiempo de respuesta de comunicacién para un controlador es de aprox. 30 ms.

Consulte “Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion” para obtener los tiempos de respuesta cuando hay varios controladores conectados.

Nota 5) Para la entrada de datos de paso, se pueden conectar hasta 12 controladores.
Nota 6) Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

ZSNC

Cuando use una consola de programacion (LEC-T1-0), ajuste la velocidad de comunicacion en 115.2 kbps.

82

Seleccion
del modelo

l

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) |

l

LECA6
LECP6

LEC-G

1‘ LECPA ‘ LECP1

” LEFS

Servomotor AC

LEFB

[especiﬁcas H LEFG LECSD‘[

del producto

Precauciones



Serie LEC-G

Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion

El tiempo de respuesta entre la unidad Gateway y los controladores depende del numero de controladores conectados a la unidad Gateway.
Para el tiempo de respuesta, véase la siguiente grafica.

400

350 -

300
250 =

>
200 "/

150
A

100 -
50 P
i
0

Tiempo de respuesta (ms)

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

, . + Esta grafica muestra los tiem retr: la uni I
Numero de controladores que se pueden conectar (unidad) sta gréfica muestra los tiempos de retraso de la unidad Gateway y

de los controladores.
No se incluye el tiempo de retraso de la red de buses de campo.

Dimensiones
Montaje con tornillo (LEC-GLILILJ)
Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link Ver. 2.0 Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™
(85) 04.5 (85) (85) 04.5 (35)
82 Para montaje del 31 82 Para montaje 31
1  cuerpo 1 del cuerpo
d
(aV} (aV}
| Sh 3 =k 2
SF | 182 i | 18.2
|45 |45
Para montaje del cuerpo Para montaje del cuerpo
Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™
(87.9) (35) 85 (35)
82 04.5 a1 82 04.5 31
1 Para montaje del 1 Para montaje del
e Cuerpo —>le  CUErpo
i
| =
il
5 Rla s S -ﬂ 5
o e =B S 2
= &
S| 182 i | 182
4.5 4.5
Para montaje del cuerpo Para montaje del cuerpo

Hl Marca comercial DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

8 ZS\VC



Unidad Gateway Serie LE C'G

Dimensiones
Montaje en rail DIN (LEC-GOJJCID)

Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link Ver. 2.0 Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™

(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
1 1
L e
I 12 I S|
Z|o L=
o 2|F o 2|F
i 3 Ble i 3 83
T|® o8
[} [}
H S S 3V} =] N
= = Tl i .5 N £l 52| & —
“ g % = © © i g % = o ©
i 8 o8 '8 83
it g8 vl o8
a5 Sl <
38 E1l
2|3 212
[aV) 8V}
dK2] ANee)
[wIING I
~ N~
— 25 —— 75
(95) & | - L (95) & i, Lot
# Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)

Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™ E
(87.9) (35) (85) (35) 8
82 31 82 -l
’41— = 1 —
5
H = H Z|
2|5 zla 8
o 2|F 2|3
d g § %—) = ‘§ % J
| © | ®© —_—
. 53| HE =
I SR IS
= i 0|2 - N -
& s o § o § 0
28 HE i
EE ] w
Lo Ll g |
sle 3le Q
35 3| f‘é
- ® J— |-
o)) S—
=N G
it . S
(98) e (95) = 5
= Montaje sobre rail DIN (35 mm) [a1]
L
w
-
Rail DIN L [ —
AXT100-DR-O 7.5 125 (Paso) __ | 5.25 0
(]
* Para [, introduzca un ndmero de los indicados en el apartado “N*’ de ] (&)
infari 0| © _ NN N = NN
la tabla inferior. @ N PO OO L
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. 0 -l
'o)
1.25_|_ o
Dimension L [mm] L
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 L_IIJ
L 23 | 355 | 48 | 605| 73 (855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40 2,2
= © O
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5 g:_é 3
=] =
S%=
o _°

Hl Marca comercial DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
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C€ N
Controlador sin programacion

Serie LECP1

Forma de pedido

LECP1
Controlador—f

Motor compatible

LEFS16A-400
I_l Ref. del actuador

(Excepto las especificaciones del cable y las opciones del actuador)

l Opcidn

— |Montaje con tornillo|

[ P [ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ]

Ejemplo: Introduzca “LEFS16A-400" para el tipo
LEFS16A-400B-R17N1.

D Nota) (Montaje en rail DIN

N2 de datos de paso (puntos)

Nota) El rail DIN no esta incluido.

Pidalo por separado. # Si el tipo equipado con controlador (-CJ1NLCJ/-

[1] 14

(sin programacion) ] p [O1P0O) se selecciona durante el pedido de la

» Longitud del cable I/0 [m]

serie LE, no necesita pedir este controlador.

— Sin cable
Tipo I/0 en paraleloe 1 1.5
N NPN 3 3
P PNP 5 5

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

sido incorporados en el equipo

[Productos conformes a UL]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEF con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la relacién con otros equipos
eléctricos y cableados. Por tanto,

compruebe la conformidad final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.

Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, deberd utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de
alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

El controlador se vende como
una unidad independiente tras el
ajuste de un actuador compatible.

Compruebe la compatibilidad de la combi-
nacién controlador-actuador.

no sera posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC que hayan
del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente

* Consulte el manual de funcionamiento sobre
el uso de los productos. Descargueselo a
través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Especificaciones

Especificaciones basicas

Elemento

LECP1

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién Nota 1)

Tension de alimentacion: 24 VDC +10% Consumo maéx. de corriente: 3A (méax. 5A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control, la parada y el desbloqueo]

Entrada en paralelo

6 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en paralelo

6 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Puntos de parada

14 puntos (numero de posiciéon 1 a 14(E))

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 impulsos/giro)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Pantalla LED de 7 segmentos Net23)

Display de 1 digito y 7 segmentos (rojo). Las cifras se expresan en sistema hexadecimal (los nimeros "10" a "15" en sistema decimal se expresan como "A" a "F").

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 4)

Longitud de cable [m]

Cable 1/0: 5 0 menos, Cable del actuador: 20 o menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento ['C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 50 (500 VDC)

Peso [g]

130 (Montaje con tornillo), 150 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador. Cuando se requiera

la conformidad con

el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible con UL1310.

Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Para mas informacién, consulte el manual de funcionamiento de cada actuador, etc.

Nota 3) Los nimeros "10" a

A bl clldEF
10 11 12 13 14 15

A

Display decimal
Display hexadecimal

"15" en sistema decimal se muestran como sigue en el LED de 7 segmentos.

b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Controlador sin programaciéon Serie LE CP 1

S8
— T
S o
8E
33
—
Detalle del controlador —
8
Ne | Visualizacion Descripcion Detalles & (/)]
S | L
. . .| Alimentacién ON/Servo ON: Se ilumina en verde S
£l
/@ @ PWR | LED de alimentacién Alimentacion ON/Servo OFF: Parpadea en verde =
[y
Con alarma : Se ilumina en rojo @
ALM LED de alarma S
@ Ajuste de parametros : Parpadea en rojo é
. - . Cambie y proteja el selector de modo S
@ ® Cubierta (Cierre la cubierta tras cambiar el selector) %
[2)
/@ @ . FG Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar § m
el controlador. Conecte el cable de tierra.) § LL
® — Selector de modo | Conmutar el modo entre manual y automatico. 3 E
® — LED de 7 segmentos | Se muestran la posicion de parada, el valor fijado por ® y la informacién de la alarma. g
@ SET Botén de ajuste Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual. 2
— Conmutador de seleccion de posicidn | Asignar la posicion a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).| —
5 © MANUAL Botdn de avance manual | Control manual con movimiento hacia delante y maniobra. ©0w©
/<D Boton de retroceso manual | Control manual con movimiento hacia atras y maniobra. <o
@\ /@ an SPEED Selector de velocidad de avance | 16 velocidades de avance disponibles. 88
@ Selector de velocidad de retroceso | 16 velocidades de retroceso disponibles. |
@\ 3 3 ACCEL Selector de aceleracion de avance | 16 pasos de aceleracion para avance disponibles.
Selector de aceleracion de refroceso | 16 pasos de aceleracién para retroceso disponibles.
O)
@\ @ CN1 | Conector de alimentacion | Conecte el cable de alimentacion. 1
@\ CN2 Conector del motor | Conecte el conector del motor. 8
/@ a» CN3 Conector del encoder | Conecte el conector del encoder. - |
onector onecte el cable I/O.
@ | CN4 Conector I/0 Conecte el cable /0
-~
o
O
LLl
|
<
Montaje ?5
A continuacion se muestra el método de montaje del controlador. "_',J
1. Tornillo de montaje (LECP11-J) 2. Puesta a tierra ——
(Instalacién con 2 tornillos M4) Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta a tierra
Cable de toma a tierra | tal como se muesra. (7))
Direccion de montaje :> ? Tornillo M4 h
= Cable con terminal de engarce |

Direccion de montaje :>D

\

Arandela de bloqueo dentada

ik

Controlador

Nota) Si se usa el tamafo 25 o superior de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

A Precaucion

Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.

Tamafio
Placa final L:2.0a2.4 [mm]
Grosor en el extremo W: 0.5 a 0.6 [mm]
wi

* No se incluyen los tornillos M4, el cable con terminal de engarce ni la arandela de bloqueo dentada.

¢ Use un destornillador de relojero del tamafio mostrado a continuacién para girar el selector de posicién
selector(®) y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracion (1) a (4.

Vista trasera del extremo
del destornillador

O
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Servomotor AC

LEFB

[

especificas ‘ LEFG LECSD‘[

Precauciones
del producto
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Serie LECP1

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECCI100-J)

85

Montaje en rail DIN (LECCI10J0D-)

85 11.5

24.2

35

87

N

4.5

Conector I/O CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

24.5

110

101
86

4.5

para montaje del cuerpo

st

para montaje del cuerpo

i

\
[N

110

133.2 (cuando se retira el rail DIN)
127.3 (cuando se bloquea el rail DIN)




Ejemplo 1

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

de cableado

] Conector de alimentacion: CN1

Terminal del conector de alimentacién CN1 para LECP1

* Cuando conecte un conector de alimentacién CN1, use el cable de alimentacion (LEC-CK1-1).
# El cable de alimentacion (LEC-CK1-1) es un accesorio.

Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1)

Seleccion
del modelo

|

LEFS

)
(=)
=
&
S
o
£
=
Nomb. delterminal {Colordl cabe Funcion Detalles 3
Comun Los terminales M 24V, C 24V y BK E% — 5 = % @ 9
oV | Azul Alimentacién ()| RLS son comunes (-). E —
Alimentacion del | Ali i6 2
M 24V |Blanco AI|m9ptaC|on del motor (+) E
motor (+) suministrada al controlador lm
Alimentacion de i I &
C 24V |Marén Allm_er_ltamon de control (+) s h
control (+) suministrada al controlador 2[4
<
BK RLS |Negro| Desbloqueo (+) | Entrada (+) para liberar el bloqueo o
2
» e N—
Ejemplo 2 de cableado
1
. # Si conecta un PLC, etc. al conector de I/O en paralelo CN4, use el cable /0 (LEC-CK4-[J).
’ Conector I/O en paralelo. CN4 # El cableado debera modificarse en funcién del tipo de I/O en paralelo (NPN o PNP). 88
ENPN HPNP ~1-
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN4 para sefiales /0 CN4 para sefiales 1/0
COM+ 1 {F— COM+ 1 {1 (O]
com- | 2 com- | 2 o
ouTo 3 ouTo 3 —{Cargal 1]
OouT1 4 ouT1 4 —{Caga} -~
OouUT2 5 ouT2 5  —{Cargal
ouT3 6 ouT3 6 [—{Cagal —
BUSY 7 BUSY 7 +—{Cargal o
ALARM | 8 Ca ALARM | 8 |—{Cagd (&)
INO o= INO 9 — —1 I'_llJ
IN1 10— — IN1 10— —1
IN2 n— IN2 " o—
IN3 12 — —— IN3 12— <
RESET | 13 — ] RESET | 13 */—‘ o
STOP | 14 — ——— STOP | 14 |— — w
R R |
Senal de entrada Senal de salida —(—
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacién de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuje. »n
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacion de OUTO0 a OUT3.) T
* Instruccién para accionamiento (entrada como una combinacién de INO a IN3) OUT0 a OUT3 Ejemplo (operacion completa para posicion n® 3) IiIJ
* Instruccion para retorno al origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) OuUT3 ouT2 OUT1 OouTOo o
INO a IN3 Ejemplo (instruccion de accionamiento para posicion n® 5) OFF OFF ON ON :f)
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador esta en movimiento g —
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estan desactivados %
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento Nota) Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.) @ 0
Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la posicion a la que TR
RESET ) . .
se introduce la sefial (servo en ON mantenido) Ll
Mientras la alarma esta activa: reinicio de alarma -
STOP Instruccion para parada (tras parada de deceleracion maxima, servo en OFF)
e N——
Grafica de nimeros de posicion de sefiales de entrada [IN0 - IN3] ©: OFF @: ON Gréfica de nimeros de posicion de sefiales de salida [OUT0- OUT3] ©: OFF @: ON 0
Numero de posicion IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicion OouUT3 ouT2 OuUT1 OouTo (/)]
1 @) @) @) [ 1 @) @) @) [ (&)
2 @) @) ® @) 2 @) @) [ ] ®) L
3 @) @) [) [ 3 @) @) [ [ -l
4 @) [ @) @) 4 @) [ @) @) —
5 @) [) @) [ 5 @) [) @) [) (O]
6 @) [ [ @) 6 @) [ [ ] ©) L
7 @) [) [ ) [ 7 @) [) [) [ ] Ll
8 0 O o o 8 0 O o o -l
9 ° @) @) ® 9 o @) @) ®
10 (A) [ @) [ ) @) 10 (A) [ @) [) @) P
11 (B) D O o o 11 (B) o O o 0 583
12 (C) [) [) @) @) 12 (C) [) [) @) @) E g g
13 (D) [ J [ J O [ ) 13 (D) [ J [ J O [ J 8 g,‘;;,
14 (E) ® ® ® O 14 (E) ® ® ® O a”®
Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ ] Retorno al origen [ ) [ ) [ ] [ ]
88
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Serie LECP

1

senal

Temporizacion de

(1) Retorno al origen

24V

Alimentacion

oV
ON

OFF

Entrada

Salida

ON
OFF

Liberar

Mantener

0 mm/s

= “*ALARM” se expresa como circuito 16gico negativo.

(2) Operacion de posicionamiento

estan en ON cuando se completa el retorno al origen.

Las sefiales de salida para OUTO, OUT1, OUT2, OUT3 E

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Las sefiales de salida OUTO-3 estan en ON de forma simultanea |
a las entradas IN0-3 cuando se completa el posicionamiento. i

Alimentacién 24V
ov
ON
Entrada INO-3 I/ /‘I orr
%
) ! ON
OuT0-3 1
/]\ ¢ OFF
Salida W
BUSY
Bloqueo externo Liberar
Mantener
posicionamiento

operacion de posicionamiento

Alimentacién 24V
oV
ON
INO-3 I/ /] o
Entrada i 4
RESET ',’ I _I .
OuTO0-3 i ON
it OFF
Salida ¥ '
BUSY
[E— | .
Blogueo externo : Liberar
: Mantener
. \ i
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s

89

(4) Parada por sefial STOP

Alimentacion 24V
oV
ON
INO-3 v/.////\ OFF
Entrada i 4
SC N WA :
V%%
H AN ON
OuTO0-3 H VN
— —_— OFF
A\ A\ Ky
Salida BUSY .
Y
+ALARM
Liberar

Bloqueo externo

Mantener

Velocidad

Parada por sefial STOP durante
operacion de posicionamiento

0 mm/s

ON
Entrada OFF
ON
i
Salida OFE

+ “«ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

O
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Controlador sin programaciéon Serie LE CP 1

Opciones: Cable del actuador

[Cable robdtico para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
LE-CP-[1]-[] LE-CP-§/Longitud de cable: 1.5 m, 3m, 5 m Lao delconvoadr__

Conector C (14.2)

(N® de terminal)
X 2 <—Lado del actuador ?g ===t—1 (N°determinal)
Longitud de cable (L) [m] 5)57¢ < V7 / // Al Eﬂ] B1
~
1 1.5 = ——\ ‘El © A6 +-B6
3 3 Conector A =es 1T e
5 : a0 (30.7) L 11) (14.7)
8 8" LE-CP-§2/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
A 10° (* Producto bajo demanda) Lado del controlador__
B 15" (Ne de terminal) Conector C_ (14.2)
C 20" 1 _@ 2 Lado del actuador um) g (N2 de terminl)
* Producto bajo demanda ST e = — = T A1 B1
(cable robético Unicamente) (13.5) ! %— ) S i
. - L [ % [ A6 R d B6
Modelo de cable 2 @ e
— Conector A 8§ D = (14.7)
_ Cable robético (30.7) | = L Conector (11)
(Cable flexible) - Ne de terminal Ne de terminal
S Cable estandar Circuito del conector A Color del cable del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
Ne de terminal
_Apantallamiento___ Color del cablel gy ireriorp
Vee B-4 1 T 7 a t___Marrén 12
Tierra A4 1 1 T 1 T d Negro 13
: B T OO0 e |1
A A5 1 | | d Negro 6
B B6 1 - n — i Naranja 9
B A6 1 7 7 Negro 8
fffffffffffff N = 3

[Cable robético con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
LE-CP- -B _I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3 m,5m

Lado del actuador Lado del controlador
(N® de terminal) Conector A ag ConectorC_ (14.2) (N de terminal)
Longitud de cable (L) [m] = EI e ! . 5 Al |E|ﬂ B1
1 15 (135 576 =t L[| = As-i)B6
g2 S — Al B1
3 3 e st — 8
- — 2 A3 B3
5 5 Conector B 13 Ng
30.7) —"—— L
8 e (10) (30.7) =1 ) (14.7)
m 8B .
A 10 LE-CP- xc/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15° (* Producto bajo demanda)
Lado del controlador
(& 20 Lado del actuador I
*# Producto bajo demanda (N° de terminal) Conector A ConectorC  (14.2) (Ne de terminal)
(cable robético unicamente) ;2 pﬂ: FAT | B1
= ° = ~n6 m B6
Con bloqueo y sensor @ g, A1 T B1
— ©
- ConectorB 13 oA B
Modelo de cable® LU0 N D— (14.7)
Cable robético . NE de terminal Ne de terminal
T | (Cable flexible) Cireuto | delconector A Color del cable |y sonector ¢
A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
_Apantallamiento__ _ Color del cable |/ nevis'
Vee B4 ¢ 7 £ Marrén 12
Tierra A4 1 1 T 1 T i Negro 13
A e 00O Tk :
A A5 1 ] | T d Negrq 6
B B-6 1 Y - ! Naranja 9
B A6 1 o T T = < Negro 8
= R — 3
- Ne de terminal
izt del conector B
PlogLeo 1) B T OO ke .
Bloqueo (-) A-1 1 ! Negro 5
S e A OO M
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A-3 % Azul 2

SvC %0

O

Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA Eeid

Servomotor AC
N LEFS

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

Precauciones
especificas
del producto

{



Serie LECP1

Opcion

es

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

= ‘ ] p O
-7 ! = ] 9) b o
‘ // ot | = 2| |po
——— P = ‘ ~ p O
A=)
(13.3) (35) (60) (10.5)
(1500)
Nombre delterminal | Color de a cublerta Funcion * Tamafio de conductor: AWG20
ov Azul Alimentacién comun (-)
M 24V Blanco | Alimentacién del motor (+)
C 24V Marrén | Alimentacion de control (+)
BK RLS Negro | Desbloqueo (+)
[Cable E/S]
Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
Lado del controlador Lado del PLC

1)

/

¢

(07.9)

(L)

N@'

N® de pin del conector| Color del aislamiento| ~ Marca en el cable | Color de la marca Function
1 Marrén claro u Negro COM+
2 Marrén claro u Rojo COM-
3 Amarillo u Negro OuUTOo
4 Amarillo | Rojo OouT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuUT3
7 Gris L Negro BUSY
8 Gris | Rojo ALARM
9 Blanco u Negro INO
10 Blanco u Rojo IN1
11 Marrén claro Ll Negro IN2
12 Marrén claro LR Rojo IN3
13 Amarillo L Negro RESET
14 Amarillo L Rojo STOP

# Tamafio de conductor: AWG26

= La sefal I/O paralela es valida en modo automatico. Mientras la funcién de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.
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Tipo de entrada de impulsos

erie LECPA

Forma de pedido

C€ N

/A\Precaucién

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de
la serie LEF con la serie LECPA.
La conformidad electromagnética
depende de la configuracion del panel de
control del cliente y de la relacién con
otros equipos eléctricos y cableados. Por
tanto, no serd posible certificar la
conformidad con la directiva CEM de los
componentes de SMC que hayan sido
incorporados en el equipo del cliente bajo
condiciones reales de funcionamiento.
Como resultado, es necesario que el
cliente compruebe la conformidad final
con la directiva CEM de la maquinaria y
del equipo como un todo.

(2) Para la serie LECPA (driver de motor
paso a paso), la conformidad EMC ha

LECPAP|1] |- LEFS1|6B-1OO

Tipo de driverl . .
- - ————eNMontaje del driver
Tipo de entrada de impulsos (NPN) Montaje con tornillo

Tipo de entrada de impulsos (PNP) Montaje en rail DIN

D Nota)
Nota) El rail DIN no estd incluido.
Pidalo por separado.

AN
AP

Longitud del cable I/0 [m]

— Ninguno
, , . 1 15 Ref. del actuadore
# La entrada de impulsos sélo se puede =
utilizar con diferencial. Los cables de 1.5m 3 3 (Excepto las especificaciones del cable y las opciones del actuador)
s0lo se pueden usar con colector abierto. 5 5% Ejemplo: Introduzca “LEFS16B-100" para el tipo

LEFS16B-100B-R1AN1D.

« Si el tipo equipado con controlador (-PACIN/-PAPL) se selecciona durante el pedido de la serie LE,
no necesita pedir este driver.
# Si las sefales de impulsos son de tipo colector abierto, pida la resistencia limitadora de corriente (LEC-PA-R-0I) por separado.

sido probada instalando un kit de filtro e ~
de nidos (LEGNFA). El driver se vende como una unidad independiente
Véase el kit de filtro de ruidos en la p
pagina 98. Consulte el Manual de tras el ajuste de un actuador compatible.
Funcionamiento de la serie LECPA para o
ainstalacion. Compruebe la compatibilidad defa
[Productos conformes a UL] combinacién driver-actuador. -
Cuando se requiera la conformidad con el e
estandar UL, debera utilizarse el actuador <Compruebe lo siguiente antes del uso> LEFS1 55"‘1& ;
eléctrico y el driver con una fuente de (D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. | _—
alimentacion de clase 2 compatible. con Debe coincidir con la etiqueta del driver.
UL1310. . L.
(2) Compruebe que la configuracién I/O en paralelo Cb
\___ coincide (NPN o PNP). )
= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http:/www.smc.eu
Especificaciones
Elemento LECPA

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacion Nota 1)

Tension de alimentacion: 24 VDC £10%
Consumo max. de corriente: 3 A (max. 5 A) Nota2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control y el desbloqueo]

Entrada en paralelo

5 entradas (excepto aislamiento de fotoacoplador, terminal de entrada de impulsos, terminal COM)

Salida en paralelo

9 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Entrada de senal de
impulsos

Frecuencia méxima: 60 kpps (colector abierto), 200 kpps (diferencial)
Método de entrada: modo 1 de impulsos (entrada de impulsos en direccion), modo 2 de impulsos (entrada de impulsos en direcciones diferentes)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (resolucion del encoder: 800 impulsos/giro)

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Neta 3)

Longitud de cable [m]

Cable 1/0: 1.5 0 menos (colector abierto), 5 o menos (diferencial)
Cable del actuador: 20 0 menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracioén por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 50 (500 VDC)

Peso [g]

120 (Montaje con tornillo), 140 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al driver. Cuando se requiera
la conformidad con el estandar UL, deberd utilizarse el actuador eléctrico y el driver con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Consulte las especificaciones del actuador para ver mas detalles.

Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

sMC %
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Serie LECPA

Montaje

a) Montaje con tornillo (LECPACC-CJ)
(Instalacion con 2 tornillos M4)

Direccion de montaje I:>

—

—

ﬁf@g

%@

Direccion de montaje > {

(Cable de toma a tierra

b) Montaje en rail DIN (LECPACJID-[1)

Enganche el driver sobre el rail DIN y presione la palanca
de la seccion A en la direccién de la flecha para bloguearlo.

@{
o

Nota) El espacio entre los drivers debe ser de 10 mm o mas.

(Instalacién con el rail DIN)

Cable de toma a tierra

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de toma a tierra

Adaptador para montaje en rail DIN

Rail DIN

Rail DIN
75 125 5.25
AXT100-DR-O T (Paso)
= Para [, introduzca un nimero de los indicados en el apartado “N®” de la tabla inferior. ol o] PPN
Véanse las dimensiones de montaje en la pagina 94. QL S e s i s s i "
[t}
. .z 1.25
Dimension L [mm] N
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5
Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5

Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-2-DO0 (con 2 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el driver de tipo montaje con tornillo.
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Tipo de entrada de impulsos

Dimensiones

Serie LECPA

a) Montaje con tornillo (LECPACII-)

66

o |

%@

35
[
12 LED de alimentacién (verde) 04.5
; (ON: Suministro eléctrico para montaje del cuerpo
activado) f (Tipo de montaje con tornillo)
(& )
=W
| {LE
]
LED de alimentacién (Rojo) —
(ON: Alarma activada) | D
Conector I/0 en paralelo CN5 ,ﬁf:
[Te) o D —
[aV) Al o
4 H
Conector I/O en serie CN4 o
Conector de encoder CN3 d
/ B
Conector de alimentacién L §
del motor CN2 a———)
{ | | !
N !

Conector de alimentacién CN1

4.5

b) Montaje en rail DIN (LECPACIID-J)

Ejemplo 1 de cableado

‘ para montaje del cuerpo
(Tipo de montaje con tornillo)

76
dp [
© 3
™
£ _ Z|
g z Zl ©
g c g 3 —
1 —_] = =
ol © Tl T
L8 g 3 ge M|
[ ol 8 Giig
' 3 o 9o o
i g 8 sl 2| ©
~-J 24: Eg‘— H
! 5| 2 ol 8 I
I 8 8 ol g an|lL_L
ol o
8 8 38l 3
- Sl 0§ c| ¢
3 ®
=1 -1 Ci2!
3
g e 3l g
ol NI
® g 2 3 S
< < 2 g
% I3 S OF

g
2

=g bl

oot
=]

J

\* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

] Conector de alimentacién: CN1

# El enchufe de alimentacion es un accesorio.

Terminal del conector de alimentacién CN1 para LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Nombre del terminal

Funcién

Detalles

ov Alimentacién comin (-) | Los terminales M 24V, C 24V, EMG y BK RLS son comunes (-).
M 24V Alimentacién del motor (+) | Alimentacién del motor (+) suministrada al driver
C 24V Alimentacion de control (+) | Alimentacion de control (+) suministrada al driver
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo

O

SVC
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Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W B\ LECP1

Servomotor AC
[ LEFs

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LECPA

Ejemplo 2 de cableado

] Conector I/O en paralelo: CN5

LECPANCIC-CI (NPN)

CN5 Alimentacién 24 VDC
Nombre delteminal| ~ Funcion — |N° de pin +10% para sefial I/O
COM+ 24V {1
COM- oV
NP+ | Sefial de impulsos
NP- | Sefial de impulsos
- N Nota 1)
PP+  |Sefal de impulsos
PP-  |Sefial de impulsos

SETUP Entrada

RESET Entrada

SVON Entrada

CLR Entrada

TL Entrada
TLOUT Salida {Carga}—1
WAREA Salida {Carga}—1
BUSY Salida {Carga}—1
SETON Salida {Carga}—1
INP Salida {Carga}—

SVRE Salida {Carga}—
+ESTOPM22|  Salida {Carga|—
+ALARMM22|  Salida {Cargal—

AREA Salida {Carga]—

Terminal
FG redondo
0.5-5

Nota 1) Para el método de cableado de la sefial de pulsos, véase “Cableado detallado de la sefial de impulsos”.

Nota 2) Salida cuando el suministro eléctrico del driver esté activado. (N.C.)

Senal de entrada

Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefal de entrada/salida
COM- | Conecta la alimentacién de 0V para la sefal de entrada/salida
SETUP Instruccion para retorno al origen
RESET Reinicio de alarma
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento

CLR Reinicio de direccion

TL Instruccion para operacion de empuje

Cableado detallado de la senal de impulsos

x Si conecta un PLC, etc. al conector de I/O en paralelo CN5, use el cable I/O (LEC-CL5-0J).
= El cableado debera modificarse en funcién del tipo de 1/0O en paralelo (NPN o PNP).

LECPAPCIO-L1(PNP)
CN5 Alimentacion 24 VDC
Nombre delteminal ~ Funcion — [Nedepin| === +10% para sefial /O
COM+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ |Sefial de impulsos 3
NP—  |Sefal de impulsos 4
Nota 1)
PP+ |Sefal de impulsos 5
PP-  |Sefial de impulsos| 6
SETUP Entrada 7
RESET Entrada 8
SVON Entrada 9
CLR Entrada 10
TL Entrada 11
TLOUT Salida 12 {Cargal
WAREA Salida 13 {Cargal
BUSY Salida 14 {Carga}
SETON Salida 15 {Cargal
INP Salida 16 {Cargal
SVRE Salida 17 {Cargal
ESTOP™:2|  Salida 18 {Cargal
<ALARM"e22|  Salida 19 {Cargal
AREA Salida 20 {Cargal
Terminal
FG redondo
0.5-5

Senal de salida

Nombre Detalles
BUSY Salida cuando el actuador esta en funcionamiento
SETON Salidas durante el retorno al origen
INP Salida cuando se alcanza la posicion de destino
SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
*ESTOP Nota3) | No hay salida cuando se ordena la parada EMG
+ALARMNeta3) | No hay salida cuando se genera la alarma
AREA Salida dentro del rango de ajuste de salida del &rea
WAREA Salida dentro del rango de ajuste de salida de W-AREA
TLOUT Salidas durante la operacion de empuje

Nota 3) Sefal de circuito l6gico negativo de activaciéon (N.C.)

el a salida de sefial de impulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de diferencial

Unidad de | i Interior del driver
osicionamiento [ Em
P O NP+
o NP- ! ﬂf‘%:
120 @
O PP+
o po_| o) 1xo |l
| 120 @
N

¢| a salida de senal de impulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de colector abierto
Alimentacion de la sefal de impulsos

1|
! Unidad de !

Nota) Conecte la resistencia limitadora de corriente R en serie
para adaptarse a la tension de la sefial de impulsos.
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‘
{ de corriente R Not@)
‘

O
2

posiciona- | ! Interior del driver
miento = ;
NP+
e —
a et
Resistencia 1200
limitadora dﬁ
corriente R No'8) PP+
10 o]
2 O3 PP— ..
“ Resistencia limitadora L 120 Q

Tension de alimentacion| Especiicaciones de la resistencia | Ref. de la resistencia
de la sefal de impulsos | limitadora de corriente R limitadora
3.3 kQ 5%
+ O, - - -
24 VDC £10% (0.5W o mas) LEC-PA-R-332
390 Q +5%
0, - -
5VDC 5% (0.1 W 0 més) LEC-PA-R-391




Tipo de entrada de impulsos Serie LE CPA

£3
S o
8 E
33
N e ~ —
Temporizacion de senal ——
o
(=)
H =
Retorno al origen 3len
Alimentacion 24V ‘é h
— oV S
s |=d
ON ]
SVON OFF o
Entrada =)
SETUP | % ——
3
BUSY ON |l
OFF =4 ITH
SVRE g u
S |
S
o
SETON =
Salida
INP 4 (o] o]
B < E-)
1" o
*ALARM ' ‘: \‘ L L
Y |
*ESTOP ' \‘
— 1}
1 \
b o
Y ($)
Velocidad t—=> 0 mm/s
o w
! .|
Retorno al origen | i
T !
____________________________________________ 1 |,
E Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del parametro ! -
i basico, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. i o
= “«ALARM” y “*ESTOP” se expresan como circuito légico negativo. 8
-l
Operacion de posicionamiento Operacion de empuje <
o
ON ON
- OFF i _I OFF &J’
Entrada | Sefial de Entrada |
impulsos . Sefial de
impulsos PR
ON ON
TLOUT
OFF ou —I OFF
w
Salida BUSY ' Salida BUSY h
-l
INP H INP A O
i i T
- R 2
i i Q A
[ R €
. . \ [ g
Velocidad Operacion de R 0 mm/s Velocidad B - ,' ', omm/is |3
posicionamiento | |} Operacion de empuje |} m
1 1 1 1
gmmmmmmmmmmemmmmmmmmmam e meed  baccecacnn e L . [TH
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Posicion de entrada" de los E E Si la fuerza de empuje actual supera el valor "disparador i w
! datos de paso, INP se activara; en caso contrario, permaneceré desactivado. | i LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara. ! |
b e e e ————————————————————— = | L gy gy gy gy Sy gy Sy gy gy gy Sy Sy Sy S 1
Nota) Si la operacién de empuje se detiene porque no existe desviacion
de impulsos, la pieza mévil del actuador puede sufrir pulsaciones. I N
[
s (]
Reinicio de alarma (&}
P Reinicio de alarma i I'_IIJ
Entrada | RESET I | ON
OFF (0]
TA
. ON LL
Salida | *ALARM |_| OFF IiIJ
i Salida de alarma |
= “«ALARM” se expresa como circuito légico negativo. g § 1‘3
858
s
33
>
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Serie LECPA

Opciones: Cable del actuador

[Cable robdtico para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
1 -
LE-CP-2/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5m ¢yn000rc

LE-CP-

-]

Lado del controlador
(14.2)

; gﬁ Z Lado del actuador ag |u||-. :‘f A(,;‘u determinEe;I1)
. 135) 5 TE26 == = =
Longitud de cable (L) [m] Bl 7y N — [
1 15 ! }|§|: 2 T N eorostor A s A6 B6
1516 onector = i
3 3 ) (307) L o (47)
5 5 B
8 8 LE-CP- xc/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
A 10" (* Producto bajo demanda) Lado de controlador__
B 15" (N2 de terminal) ConectorC_ (14.2)
9 20" 1 _%i 2 Lado del actuador u"r; F (N° de terminal)
* Producto bajo demanda S — = A1 B1
(cable robético inicamente) (13.5) ~ ! : ; ; I H
= === _. A6 B6
Modelo de cable ® c A @ e (a7
i ~ .
_ Cable robdtico (30.7) LONeCor?. & L Conector D (11)
(Cable flexible) - - - -
S Cable estandar Cireio gleldci;ignolﬁl Galeralzl ezt Slel(iirircr?olracl
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
CON-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
_ Apantallamiento Color del cable [y 1"
Vee B-4 1 7 - j a Marrén 12
Tierra A-4 1 i T " { Negro 13
A o N SR ED O O/ G S N e 5
A A5 1 ] T Negro 6
B B-6 1 7 7 ! _ Naranja 9
B A-6 o T T = < Negro 8
777777 — 3
[Cable robético con bloqueo y sensor para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
1
LE-CP- -B _| | LE-CP-2/Longitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m
- Lado del actuador Lado del controlador
, (N® de terminal) Conector A g ConectorC_ (14.2) (N° de terminal)
Longitud de cable (L) [m o — == ~ T Al B
d 1<5)[1 (135); SN IE . - =N T
. . = L___I = 1T s |
3 3 102 §ET¥H > e Al B1
g 5 hl - N Conector B b R %
8 8" )-8 L (1 (14.7)
8B :
A 10 LE-CP-x¢/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
15* i
B > (* Producto bajo demanda)
(o3 20+ Lado del actuador . Lado del controlador
# Producto bajo demanda (N2 de terminal) Conector A @ a Conector C (14.2) (N° de terminal)
(cable robdtico unicamente) — SIS —~
A== Hip
N | ~
= 5t aedli il B
Con bloqueo y sensor @ — === A:’ Bf
S —
st {_] —1r— ‘ 2 a3 B3
< .
Modelo de cable ¢ (307) NEonectorB_ g L Conector D (1) (14.7)
Cable robdtico - N2 de terminal Ne de terminal
- (Cable flexible) it del conector A Calor el @l del conector C
A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
CON-A/COM B3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
_ Apantallamiento Color del cable i ¢ 1"
Vee B4 ¢ 7 a Marrén 12
Tierra A4 1 1 T T f Negro 13
A e OO0 T e ;
A A5 1 ] T d Negro 6
B B-6 1 Y 7 ! Naranja 9
B A-6 o T T = < Negro 8
covet A — 3
- Ne de terminal
izt del conector B
Eloquec Ly B T OO ke .
Bloqueo (-) A-1 1 ! Negro 5
R iy IS S OO G
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (-) Nota) A3t Azul 2
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Tipo de entrada de impulsos Serie LE CPA

£3
Q o
8 E
33
» —
Opciones h
[5)
(=)
=
<
[Cable 1/0] Sl
S|
2|
LEC-CL5-/1 1=
&
Tipo de cable |/ol lLongitud de cable I/0 (L) g
[ L5 [ ParalLECPA | 1 1.5m g
3 3m* =
* [2)
5 5m \9: m
= La entrada de impulsos sélo se =4 T
puede utilizar con diferencial. Los g Ll
cables de 1.5 m sélo se pueden gl
usar con colector abierto. Nede | Colordel |Marca en |Colorde Nede | Colordel |Marcaen |Colorde ‘.g
pin | aislamiento | el cable |lamarca pin | aislamiento | el cable |lamarca| |=
L 1 Marrén claro| ® Negro 12  |Marrénclaro| mE Rojo | —
12 2 Marron claro| ® Rojo 13 Amarillo | mm |Negro [TeYTe)
20 19 3 Amarillo | = Negro 14 Amarillo | =m Rojo <o
- S B8 4 Amarilo | = Rojo 15 |Verdeclaro| mm |Negro 88
: N AEE] 5 |Verdeclaro| m Negro 16 |Verdeclaro| mm | Rojo
& ‘ g < @é 6 Verde claro| ® Rojo 17 Gris HE  |Negro -1
‘ @5 | (10) | (a0 58 7 Gris | m  [Negro 18 Gris | mm | Rojo
a5 2 1 8 Gris n Rojo 19 Blanco | mm |Negro o
° 100 £10 (45) 9 Blanco u Negro 20 Blanco [ ] Rojo 6
I -
Nimero de hilos| 20 10 Blgnco . ROIO | [y ey Verd L
Tamario AWG 4 11 |Marrén claro] ®m  |Negro 055 erde -
-
o
O
1T
-l
[Juego de filtros de ruidos] [Resistencia limitadora] <
Driver del motor paso a paso (Tipo de entrada de impulsos)  gga resistencia opcional (LEC-PA-R-1) se usa cuando la salida de la sefial de E‘,
impulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de colector abierto. w
LEC-NFA -
LEC-PA-R-O —
Contenido del kit: 2 filtros de ruido T
(fabricados por WURTH ELEKTRONIK: 74271222) Resistencia limitadora "
Simbolo|  Resistencia ITension de alimentacion L
e de la sefial de impulsos [TT]
- — | 332 | 3.3kQ 5% | 24VDC +10% -l
) — 391 | 390Q+5% | 5VDC 5% Q
) * Seleccione una resistencia limitadora :g:
g que se corresponda con la tension de g S
(42.2) (28.8) alimentacion de la sefial de impulsos. 2
« Para el tipo LEC-PA-R-O se envian &
« Consulte el Manual de Funcionamiento de la serie LECPA para la instalacion. dos unidades como un juego. E
Ll
-l
e N——
[
(]
O
1T
-l
(O]
[T
Ll
|

Precauciones
especificas
del producto

{
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Serie LEC (Compatible con Windows®XP, Windows®7 )

Kit de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador

Kit de ajuste del controladorI

(2 Cable de (3 Cable USB (disponible en japonés e inglés)
l comunicacion (mini-A, tipo B)
ﬁ‘ """ 'L"’i"‘"'_i””%m Contenido
£ — |
% PC (D Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
H > s
A - (2 Cable de comunicacion
> - 3 Cable USB
/ : (Cable entre el PC y la unidad de conversion)
Controlador/Driver compatible
Tipo programable Serie LECP6/serie LECA6

Tipo de entrada de impulsos Serie LECPA

Requisitos de hardware

Magquina compatible con IBM PC/AT ejecutando

Sist. operativo Windows®XP (32 bits),
Windows®7 (32 bits y 64 bits).

Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

comunicacion

Visualizacion XGA (1024 x 768) 0 mas

+ Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
x Consulte el sitio web de SMC para obtener informacién sobre actualizacién de version, http://www.smc.eu

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

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

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

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

1.00
1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distare Mo

M o s

Ready 100.00 ~- 300.00

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso del actuador
como son la posicion, la velocidad, la fuerza, etc.

@ El ajuste de los datos de paso y la comprobacion del
accionamiento se pueden realizar en la misma pégina.

@ Puede utilizarse para el control manual y el
movimiento a velocidad constante.

99

Ejemplo de pantalla en modo normal

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

@ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefales.

@ Posibilidad de ajustar los parametros.

@ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante,
retorno al origen, funcionamiento de prueba y comprobacion de la salida forzada.

% S\VC



Serie LEC

C€ M

Consola de programacion / LEC-T1

Conmutador
de habilitacion
(opcional)

Qo
Conmutador
de parada

Forma de pedido

LEC-T1-

3 EIG

Consola de programacic’ml

Longitud de cable [m] S

lConmutador de habilitacion
—_ Ninguno
Equipado con conmutador de habilitacion

3] 3

‘ * Conmutador de interbloqueo para

Idioma inicial ¢

funcién de prueba y control manual
(JOG)

» Conmutador de parada

@Equipado con conmutador de parada‘

AR

* El idioma mostrado se puede cambiar a inglés o japonés.

Descripcion

J Japonés
E Inglés
Especificaciones
Elemento
Funciones estandar Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

e Visualizacion de caracteres chinos

Longitud de cable [m]

3

e Se incluye el conmutador de parada.

Proteccion

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Opcion

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacién)

e Se incluye el conmutador de habilitacion.

Peso [g]

350 (excepto el cable)

[Productos conformes a CE]
La conformidad EMC de la consola de programacién ha sido comprobada con el controlador de motor
paso a paso de la serie LECP6 (servo/24 VDC) y el actuador aplicable.

[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el driver
con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

Modo sencillo

Funcion Detalles

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Datos de paso ¢ Ajuste de los datos de paso

* Operacioén de control manual

"Jog" (control manual) | | Retorno al origen

* Operacion en 1 paso Nota 1)

Menu Datos
Datos N° datos de paso
Monitor Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo  Ver. 1.xx:

"Jog" (control manual)
Prueba

ALM

Ajuste de TB

Prueba * Retorno al origen
* Visualizacion del eje y del n° de datos de paso)
Monitor o Visualizacion de 2 elementos seleccionados
(Posicién, Velocidad, Fuerza)
ALM * Visualizacién de la alarma activa

* Reinicio de alarma

* Reconexion del eje (Ver. 1.x%)
o Ajuste del idioma mostrado
(Ver. 2.x)
* Ajuste del modo sencillo/normal
o Ajuste de datos de paso y seleccion de

Ajuste de TB

elementos a partir del monitor de modo sencillo

Nota 1) No compatible con LECPA.

ZSNC

Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion  Ver. 2.x#:
Posicion, Velocidad, Fuerza de empuije, Aceleracion, Deceleracién, MOD
movimiento.

Disparador LV, Velocidad de empuie, Fuerza de desplazamiento, Area 1,
Area 2, Posicion de entrada

Monitor

Visualizacién del n° de pasos
Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajol
(Posicion, Velocidad, Fuerza)

"Jog" (control manual)

Retorno al origen
Operacion de control manual

Prueba Nota 1)

Operacién en 1 paso

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconectar (Ver. 1.::)
Japonés/inglés (Ver. 2.:x)
Sencillo/Normal

Ajuste de elemento
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Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W B\ LECP1

Servomotor AC
[ LEFs

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LEC

Modo normal

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcién Detalles Menu Datos de paso
Datos de paso | ¢ Ajuste de los datos de paso Datos de paso N¢ datos de paso
" - - Parametros MOD movimiento
Paréametros * Ajuste de parametros Monitor Velocidad
» Operacion de control manual / Movimiento a Prueba Posicion
velocidad constante ALM Aceleracion
* Retono al origen Archivo Deceleracion
© Accionamiento de prueba Nota 1) Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba " h . :
(especificar un méximo de 5 datos de paso y operar) Reconexion Disparador LV
o Salida forzada Velocidad de empuje
(Salida de sefial forzada, Salida de terminal forzada) Fuerza de desplazamiento
Nota 2) Area 1,2
Monitorizacia - - Posicion de entrada
 Monitorizacién de accionamiento
 Monitorizacién de la senal de salida Neta 2) Parametros Ajuste basico |
Monitor * Monitorizacion de sefial de entrada Nota2) Basico
* Monitorizacion del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. |
 Monitorizacién del terminal de entrada
- — - Monitor Monitor DRV
* Visualizacién de la alarma activa - ’ Y -
ALM (Reinicio de alarma) Acgonamen}o PSSICIOI’I, Velocidad, Par
¢ Visualizacion del registro de alarmas SerJaI de salida Nota 2) Ne quos
Sefal de entrada Nota 2) Ne@ ultimo paso
* Guardado de datos Terminal de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada —{ Monitorizacion de la sefial de salida |
parametros del driver que se esta — .
utilizando para comunicacion (se pueden Prueba —{ Monitorizacion de la sefial de entrada |
guardar 4 archivos, con un conjunto de JOG/MOVE P : -
datos de paso y pardmetros definidos en Retorno al ORIG. —{ Monitorizacion del terminal de salida |
Archivo cada archivo). Accionamiento de prueba ") | L wonitrizacign delterminalde enrada |
e Carga en el driver Salida forzada Nota 2)
Carga los datos guardados en la consola
de programacion en el driver que se esta ALM Estado
utilizando para comunicacion. Estado Visualizacion de la alarma activa
e Eliminacion de datos guardados. Registro de ALM Reinicio de alarma
© Proteccidn de archivos (Ver. 2.+ Archivo Visualzacién del regstro de ALW
* Ajuste de visualizacion Guardado de datos Visualizacion de las entradas al registro
(modo Sencillo/Normal) Carga en el driver
* Ajuste del idioma Eliminacion de archivos
(Japonés/Inglés) Proteccién de archivos (Ver. 2.x)
Ajuste de TB ¢ Ajuste de retroiluminacion =
¢ Ajuste del contraste de la LCD Ajuste de TB
« Ajuste del sonido de pitido Sencillo/Normal
 Max. conexiones del eje Idioma
* Unidad de distancia (mm/pulgadas) Retroiluminacion Nota 1) No compatible con
Reconexion * Reconexion del eje C.o.ntraste de LCD LECP_A' . B
Pitido Nota 2) Las siguientes sefales
Max. conexiones del eje son compatibles con
Contrasefa LECPA con TB Ver.
Unidad de distancia 2.10 o posteriores.
= Entrada: CLR, TL
— Reconexién Salida: TLOUT
Dimensiones
4 102 /@ 34.5
Ne Descripcion Funcién
@\ 1 LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacién)
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacién
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|22.5

3 | Conmutador de parada

Cuando se pulsa el conmutador, se bloquea y detiene.
El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha.

4 | Protector del conmutador de parada

Un protector para el conmutador de parada

Conmutador de
5 habilitacién
(opcional)

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
funcion de prueba del control manual (jog).
Otras funciones como el cambio de datos no estéan incluidas.

Selector de teclas

Selector para cada entrada

Cable

Longitud: 3 metros

Conector

Un conector conectado a CN4 del driver

O

SVC



Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas
Serie LEFS o7
s |

gy

==

—

' .
L} \' v
A‘ \ L .:‘
W\ { .
% \
| Wy

Accionamiento JElREY

por correa
serie LEFB o3 |1
- s
:-. /-"'/- : |
5 > "
5

\‘ \

Driver de servomotor AC RElREs:)

Serie LECS[]

Serie 11-LEFS
-
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Model
Selection

|

LEFS

LEFB

[ Step Motor (Servo/24 VDC) / Servo Motor (24 VDC)]

(

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

\

AC Servo Motor
LEFB LEFS

[

LEFG [R{eicim

pecific Product
Precautions
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Actuador eléctrico / sin vastago @=EuMCIF®

Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEFS
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

m Compruebe la carga de trabajo-velocidad.

}@ Compruebe el tiempo del ciclo.

}m Compruebe el momento admisible.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [ - - , ) 20
funcionamiento *Peso de la pieza: 45 [kg] *Condiciones de montaje de la pieza: [ TPaso 10: LEFS4000B
*Velocidad: 300 [mm/s] W _ 0p
2
e Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?] g g 50 > /
eCarrera: 200 [mm] - . N % 40 Paso20: | |
H 1 | LEFS4001A | |
®Posicion de montaje: Horizontal hacia arriba (I | g3
|- 7 g 20
©
g 10
©
Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 104) ©

Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza y de la velocidad conforme
a la <Gréfica de velocidad-carga de trabajo>.

Ejemplo de seleccioén) El tipo LEFS40S4B-200 se selecciona provisionalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.

Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente

método de calculo.
Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

T=T1+T2+T3+T4ls] |

*T1: Tiempo de aceleracion y T3:

El tiempo de deceleracién puede obte-

nerse de la siguiente ecuacion.

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

T2: El tiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

_L-05-V-(T1+T3)

T2

\

[s]

*T4: El tiempo de fijacion varia en funcién
de condiciones como el tipo de motor, la
carga y la posicién de entrada de los datos
de paso. Por ello, calcule el tiempo de
fijacion con referencia al siguiente valor.

T4 =0.05 [s]

Compruebe el momento de guiado.

Mep

L1

—_—

Basandose en el resultado del calculo anterior,

se seleccionara el tipo LEFS40S4B-200.
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Ejemplo de calculo)
T1 aT4 se pueden calcular de la siguiente manera:

T1 =V/a1 =300/3000 = 0.1 [s],
T3 =V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

T2 =
v
200 - 0.5 - 300 - (0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4=0.05s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.05

=0.82[s]
1500 ‘ ‘ ‘

T 1000 mm/s?

£ 1000 — } }

a % |\ 3000 mm/s?

Ie) K \V

N K

8 500 N

3 5

> / i t\\

5?00 r‘nm/s‘2
0

0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kal

ZSNC

0
0 200 400 600 800

Velocidad: V [mm/s]

1000

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>

(LEFS40)

Velocidad: V [mm/s]

L
e
al / a2
//
Tiempo
N [s]
T1 T2 T3 |[T4

L: Carrera [mm]

-+ (Condiciones de funcionamiento)
V: Velocidad [mm/s]
-+ (Condiciones de funcionamiento)

al: Aceleracion

[mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)

a2: Deceleracio

n [mm/s?]

-+ (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esta funcionando 4

velocidad constante.
T3: Tiempo de deceleracion [s]

Tiempo desde el inicio del funcionamiento g

velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la posicion




Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccién del modelo Serie LEF S

* La velocidad admisible variara en funcién de la carrera.
Para seleccionarla, consulte "Velocidad de carrera admisible" a continuacion

LEFS25/Accionamiento por husillo a bolas

del modelo

=
°
3]
o
o
7}
(7]

o
(=)
=
Slen
: : S|
Horizontal Vertical °|w
o
30 I I \ | 20 ‘ —— i — Hi
— . — Paso 6: LEFS25(1B ilice una opcion =
T 25 Paso 6: LEFS2500B_ | paso 12: LEFS2501A i 5 aso de regeneracion g
— ‘ —_ T >
g 20 N Paso 20: LEFS2500H g Paso 12: LEFS2501A 3 —
o
£ 5 /“ £ 10 Vi Paso 20: LEFS2500H—{ | | &
[ I~ [0} [
S 0 — < ° \ 2|
S S s =4I TH
= I g e s i p— ——— i
[&] 5 (&) I 3
0 I 0 £ gl
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 £
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] =
LEFS32/Accionamiento por husillo a bolas ©©
- - <o
Horizontal Vertical 00
0 prsos LEFS3200B | Paso 16: LEFS320A 80 | | |
g 50 : | T 25 Paso 8: LEFS320B
% / Paso 24: LEFS32[0H %
T 40 \ T 20 —Paso 16: LEFS32[]A (O]
«© «© A | 1
= %0 1 5 15 Paso 24: LEFS3200H O
S 20 ~ | s 10 4 w
S W y S -/ -
S 10 | 8 s i
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 E
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] (&)
1T
LEFS40/Accionamiento por husillo a bolas -
Horizontal Vertical <
70 I I I 40 \ \ T T : o
= 60 Paso 20: LEFS4001A_| = 35 Paso 10: LEFS4001B 8
X X
S 50 Paso 30: s % Paso 20: LEFS400IA -
© © A 1
2 40 LEFS400H— g 2 \ I
g € 20 7 E—-Paso 30: LEFS400H- | [
g < 3 15
S 20 — 8 4 SN~
= = T —
g 10 “’ 3 5 ... .~ I ‘u’-’
0 I 0 L
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 |
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] 2
S
£ . ., . O \—
Condiciones requeridas para "Regeneracién opcional” Modelos de "Regeneracién opcional" E(
+ La opcién de regeneracién es necesaria cuando se usa un producto situado por encima de la linea Condicién §
"Regeneracion” de la grafica. (Pidalo por separado) operativa Modelo m
A LEC-MR-RB-032 h
B LEC-MR-RB-12 |
Velocidad de carrera admisible
[ N
[mm/s] T
Miekle Servomotor| Paso Carrera [mm] 7))
AC Simbold  [mm] |Hasta 100 |Hasta 200|Hasta 300 |Hasta 400 |Hasta 500 | Hasta 600] Hasta 700 |Hasta 800 |Hasta 900 [Hasta 1000 (&)
H 20 1500 1100 860 — — — — L_IIJ
100 W — — — —
LEFS25 A 12 900 720 540
/040 B 6 450 360 270 — — — — o
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) — — — — L
H 24 1500 1200 930 750 — — Ll
200 W A 16 1000 800 620 500 — — -l
A /0060 B 8 500 400 310 250 — — —
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) — — a2
H 30 — 1500 1410 1140 930 780 2& -§
LEFsao | 4 W [ A 20 — 1000 940 760 620 520 g gu_‘i
/060 B 10 — 500 470 380 310 260 g3
(Velocidad de giro del motor) — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm)
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Serie LEFS

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFS25S[1H/Accionamiento por husillo a bolas

LEFS25S[1H/Accionamiento por husillo a bolas
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LEFS25S[1A/Accionamiento por husillo a bolas
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Seleccion del modelo Serie LEFS

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)
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Serie LEFS

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)
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Seleccion del modelo Serie LEFS
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. s m - * Esfa gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccidn. Si el centro de gravedad de la
Momento dinamico admisible pieza de trabajo estd en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. hitp:/fwww.smc.eu

h—
g
Aceleraciéon/Deceleracion ——1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  seeeees 5000 mm/s2 = —-—-— 10000 mm/s? - = == 20000 mm/s2 § N
5 g
S | Pi ‘e : S|
‘2 | Direccion de voladizo de carga Modelo °|w
g m: Carga de trabajo [kg] % =
Me: Momento dinamico admisible [N-m] 2]
() L
'5 L.: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEFS25S[] LEFS32S0 LEFS40S0) o
e__
S
1000 — 1000 —— 1000 g
Il \ N L[ 3
Y ? VY Slm
Mep Vo R N I Sl
N | LR & Lk T " s |w
m S| E A E i) E NN gl
Sl = 500 —% < = 500 e = 500 S g
L1 o - Lo~ N - AN \\ T} % \\ g
L O S S AN TN T h O I A R
N . LIS "o ~ I N Foag e
S ~. - I® ~. e SOl o
0 Bindd 0 TT1--FY 0 i s R (o] o]
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 <ﬂ.
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio [kal 88
|
1000 = ~ 1000 1000 TS ~
. \ . "
M 7 “. \ \ \\ B \\ <|5
— e — . — — \
s /\y‘ o | E L \\ € € - I O
S ——[t}m ol E VW £ £ Wbt w
9 ; O § 500 § 50 N 500 s |
= | L2 o| - SR R S a AR N
<) [ =y - \ N hS « J . \\
S = St — N R N AN
I s 0 0 TR | | &
0 =
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 8
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio [kal -l
_ 800 800 800 <
© — o
o [ 3
O 600 = 600 600 —
L3 S T T i L
2| € £ £ u =l
8| @ 400 @ 400 @ 400 H
>Mer = | - - - A\ —
= %
m <] o\ o8
-g 200 N \ 200 200 \::\
i o Ry 0 T o 1T e f_l’_)
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 1T}
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio Ikal |
0
1500 1500 1500 <
g
€
2
_ 1000 _ 1000 _ 1000 3
| E € £ m
o| E ) £ £
o« k < = R LL
o - B - "\ - ) 17]
™ 500 3 500 : 500 by _|
m \ R
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)
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Serie LEFS

Precision de la mesa

Lado B —

Lado D

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo | @LadoC @ Lado D
desplazandose desplazandose
paralelo al lado A paralelo al lado B
LEFS25 0.05 0.03
LEFS32 0.05 0.03
LEFS40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

Desplazamiento [mm)]

0.08
4332
h / < (L =30 mm)|
LEFS25
L =25 mm
0.04 ( )// /
LEFS40
/ (L =37 mm) /
0.02 I/ ///
0
0 100 200 300 400
Carga W [N]

500

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.
Nota 2) Confirme el espacio y el juego de la guia por separado.
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Método de medicion de generacion de particulas

Actuador eléctrico / sin vastago

Accionamiento por husillo a bolas / Serie 11-LEFS
Caracteristicas de generacion de particulas

Servomotor AC

Los datos de generacion de particulas de la serie para sala limpia de SMC se miden conforme al siguiente método de prueba.

H Método de prueba (ejemplo)

Coloque la muestra en una camara de resina acrilica y péngala en marcha mientras suministra un caudal de aire limpio igual al
caudal de succion del instrumento de medicion (28.3 L/min). Mida los cambios en la concentracion de particulas con el tiempo

hasta que el nimero de ciclos alcance el punto especificado.
La camara esta colocada en la mesa de trabajo manual limpia equivalente a ISO Clase 5.

M Condiciones de medicion

ca Volumen interno 28.3L
amara
Calidad del suministro de aire Misma calidad que el aire de alimentacion para accionamiento
Descripcion Monitor laser de polvo (Contador automatico de particulas mediante método de dispersion de luz)
Instrumento — — - :
... | Diametro minimo de particulas medible 0.1 um
de medicion
Caudal de succién 28.3 L/min
- Tiempo de muestreo 5 min
Con(_1|0|ones Intervalo de tiempo 55 min
de ajuste
Caudal de aire de muestreo 1415L

DD

NN\

N N v

Sistema de limpieza del aire

Filtro de gas

para sala limpia F

Mesa de trabajo manual para sala
limpia (equivalente a ISO Clase 5)

l

T
L———> Caudal de alimentacion 28.3 Limin

Escape de vacio por
{>la conexion de vacio

m

-

Monitor laser de polvo
(Caudal de succion 28.3 L/min)

Circuito de medicién de generacién de particulas

M Método de evaluacion

Para obtener los valores medidos de concentracion de particulas, el valor acumulado Neta 1) de particulas capturadas cada 5

minutos por el monitor laser de polvo se convierte en concentracion de particulas en 1 m2.

A la hora de determinar los grados de generacion de particulas, se tiene en cuenta el limite superior de confianza del 95% de
la concentraciéon promedio de particulas (valor promedio) cuando las muestras se emplean a un numero especifico de ciclos

Nota 2)

Las lineas de las gréficas indican el limite superior de confianza del 95% de la concentracién promedio de particulas con un

diametro que se encuentra dentro del rango del eje horizontal.

Nota 1) Caudal de aire de muestreo: Niumero de particulas contenidas en 141.5 L de aire

Nota 2) Actuador: 1 millones de ciclos
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Caracteristicas de generacion de particulas Serie 1 1'LE F S
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Caracteristicas de generacion de particulas
Servomotor AC (100/200/400 W)

[5)
o
- . =>
11-LEFS25 Velocidad 900 mm/s 11-LEFS32 Velocidad 1000 mm/s 3len
10000000 10000000 ‘§ h
= |
&
Limite superior ISO Clase 6 (Clase 1000) Limite superior ISO Clase b (Clase 1000) 5
1000000 st 1000000 ‘v./ =
hY ’~~ c J S
audal de succion: 0 L/min S
\~.. Caudal de succién: 0 L/min —— | é
5 Seel & Seel s|lm
£ 100000 . - £ 100000 3 T gl
E s\~ Scaal ...\ E ~~~‘ ....._".. s|w
a §‘~~ ~.... a §~~ ~~.... § il |
s RS Limite superior ISO 3 "~.~ Caudal dtla succion: 30 L/min 5
= h *~..] ~Clase 5 (Clase 100) = L o =
@ 10000 a3 e @ 10000 e s [
= o & Foma > A Rt O
o §‘~ ~.... g ~~~ .\ -~.... mw
©
g T g el Limite superior ISO <0
-~
) / = @ Seo Clase 5 (Clase 100) 00
L] s v e s S 1000 - wm
audal de succion: min el Seedll
§ ".... § \ '~..~\. ]
5 Limite superior ISO 5 Caudal de succion: 60 leim\-\
5 Clase 4 (Clase 10) 5
(&) . . [&]
S 100—caudal de succién: 50 L/mimn s 100 - S
5] o Limite superior ISO Clase 4 (Clase 10) 6
Ll
-l
10 10
-
o
O
1 1 u
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 =1
Diametro de particulas [um] Diametro de particulas [um] I
&
11-LEFS40 Velocidad 1000 mm/s O
10000000 ‘ IilJ
Limite superior L
L. i ISO Clase 5 S a—
Limite superior ISO Clase 6 (Clase 1000) (Clase 100)
1000000 st | :
. Caudal de succion: 0 L/min ()]
§~ m
§~~~~ m
g L -
3 100000 e ARAETTS <
© ~ S el =
3 *+, Caudal de succion: 50 L/min =~~~ | g
£ N e
[ L3 [}
2 N S
@ 10000 Pes i S o
% .~ "~..". 2 o
Q2 S ....~<
E / “‘~ h
o Caudal de succioén: '~.\ Limite superior ISO =
S 1000180 L/min ol ___C.Iase 4(Cl
S ..T'%.
(3] LTSN
© (I N
= T S —
§ Caudal de succién: 100 L/min J
€ 100 n
o
o o
1T
-l
10 0]
L
Ll
-l
1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 2,0
= © O
Diametro de particulas [um] 22 §
S5 9 =
Ss8s
223
>
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas/ Serie 11-LEFS EEEErEhiE)

Seleccion del modelo

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Servomotor AC

*+ La velocidad admisible variara en funcion de la carrera. Para seleccionarla, consulte "Velocidad de carrera admisible" a continuacion.

11-LEFS25 / Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
30 30
I
B 25 N ‘ ‘ T 25 Usar regeneracion _ |
o Paso 6: 11-LEFS25(1B \’aso 12: 11-LEFS2500A o opcional.
S o0 T 20
3 g Paso 6: 11-LEFS2501B
= 15 “, = 15
[0} [0
5 10 C 10 Paso 12: 11-LEFS250JA
< >
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
11-LEFS32 / Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
_ | | | | 5wl \ | |
2 50 -Paso 8: 11-LEFS321B ‘ : 2 25 : :
o 20 | Paso 16: 11-LEFS320A o 20 Paso 8: 11-LEFS32(B
@ ©
8 30 \ E 15
8 “ s Paso 16: 11-LEFS320A
s 20 = 10
= =]
8 10 8 5
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
11-LEFS40 / Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
70 40
— . |Paso 10: 11-LEFS4000B \ \ — \ \ \ |
T 60 ‘\ Saco 20 11-LEFSA0LIA 3 35 Paso 10: 11-LEFS400B
o 50 - o 30
3 8 25
® 40 o A
2 a0 (A s 2 Paso 20: 11-LEFS400A
° ~ oS 15 ~—
8 20 8 10 —
= = T —
: : —— 00 |
8 10 o 5
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Condiciones requeridas para "Regeneracion opcional" Modelos de “Regeneraci()n opcional"
* La regeneracién opcional es necesaria cuando se usa un producto situado por encima de la linea Condiciones de Model
"Regeneracion” de la grafica. (Pidalo por separado) funcionamiento odelo
A LEC-MR-RB-032
B LEC-MR-RB-12
Velocidad de carrera admisible
[mm/s]
Modelo Servomotor Paso Carrera [mm]
AC Simbolo|  [mm] |Hasta 100|Hasta 200| Hasta 300| Hasta 400 |Hasta 500 | Hasta 600 | Hasta 700| Hasta 800 | Hasta 900 | Hasta 1000
100W A 12 900 720 540 — — — —
11-LEFS25 140 B 6 450 360 270 — — — —
(Velocidad de giro del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) — — — —
A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500 — —
200 W
11-LEFS32 1160 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250 — —
(Velocidad de giro del motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) — —_
A 20 — 1000 940 760 620 520
400 W
11-LEFS40 /060 B 10 — 500 470 380 310 260
(Velocidad de giro del motor) — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm)
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Seleccion del modelo Serie 1 1'LEFS

Especificacion para sala limpia 5 §
g g
Momento dinamico admisible B , - ‘ S o 33
* Esfa gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en una direccidn. Si el centro de gravedad de la
AC Servo Motor pieza de trabajo esta en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacidn. http://www.smc.eu —(
[5)
(=)
Aceleracion/Deceleracion ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ -==----- 5000 mm/s2 § N
I : sl
‘2 | Direccion de vpladlzo de carga Modelo 2w
g 3: Clarga det tr:.baljo .[kg] dmisible (N s =
& | Me: Momento dinamico admisible [N-m @
'5 L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] 11-LEFS25S[] 11-LEFS32S0 11-LEFS40S0] o
o
> —_—
1500 1500 1500 S
g
3
g0
ﬂei)‘ —. 1000 —tv _. 1000 == _ 1000 — =4I
S € s \ £ “. € 5 i Ll
W\ )\ C AN 2
m gl E \ £ \ N | £ I g
(4] - i - o - 0y =
L1 Q| - N ] A - AR g
T 500 BN 500 NN 500 RS S
\\ \\ g .\..-\\ L
0 0 0 ({e]{e]
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 <<
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio [kal 88
1500 1500 1500 -
— Mey _ 1000 — < _ 1000 —— _ 1000 —f < (.?
S ~ | E ok E 3\ £ : N\ 0
5| —m o| & Y\ E 1\ £ ERA L
o ; 9 s\ o , N | o ol \ -
E L2 o - . \ - ., | 3| N
= o0 = F— - 500 — 500 N 500 S <
o i g i AN N\ “OON
2 HEE_J[] | N NS AN
Sea cog R ~ '-.____. -
. o . m
0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 8
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio [kal =1
1000 1000 1000
— <
© 800 800 800 o
n
5 B\ ]
L3 2| T 600 T 600 T 600 [ w
c| £ E :\ £ ) -l
C| o [ © [ ™ R
4 . 400 — 400
>Mer E 3 00 \ 3 \ 3 ) —
[} ) ? <
m s 200 \ 200 — M\ 200 N
&, ."-.-..__ 0 : .."""'--...... 0 ..""----. E’I—)
0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60 1T}
Caraa de trabaio [kal Carga de trabajo [kg] Caraa de trabaio [kal |
6]
1500 1500 1500 <
1 S
e
2
__ 1000 __ 1000 __ 1000 3
S| E E E : ™
TR < - < R
o - | A\ = A Ll
e 500 500 4 500 N |
m \
)Mep . S . R
0 0 0 e
— L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 O
_g Caraa de trabaio [kal Caraa de trabaio [kal Caraa de trabaio lkal (7))
T O
g P— 1500 1500 1500 w
-l
1000 1000 1000 o
.| E g g b
S| E - E £ ) w
(T ! 0 10 Ry |
ol - | - ‘.‘
it 500 500 500 N
R ‘\... § @ %
©c Vo
0 0 0 L 2=
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30 238
—
Caraa de trabaio [kal Caraa de trabaio [kal Caraa de trabaio Tkal

%S\C 114



Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa / Serie LEFB

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

@ Compruebe la carga de trahajo-velocidad. }@ Compruebe el tiempo del ciclo. }@ Compruebe el momento admisible.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [ beso de I bieza 20 [k «Condiciones d e do la i ) 0
. N ° . .
funcionamiento eso de la pieza: 20 [kg] ondiciones de montaje de la pieza: 5 % % %
*Velocidad: 1500 [mms] w = %0 LEFB40
o Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s? ) . L -
[’ 8 8 2OITTTLEFB32 :
eCarrera: 2000 [mm] . X S 0 |
f f < 'LEFB25
*Posicién de montaje: Horizontal hacia arriba I ] S 0 T 17|
\ J S o 1000 1500 2000
Velocidad: V [mm/s]
LY Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 116) <Gréfica de velocidad-carga de trabajo>
Seleccione el modelo a partir del peso de la pieza y de la velocidad conforme a la <Gréfica de (LEFB40)
velocidad-carga de trabajo>.
Ejemplo de seleccién) El tipo LEFB40S4S-2000 se selecciona provisionalmente baséandose en la
gréfica mostrada a la derecha. Q L
£ —
. . £
Compruebe el tiempo del ciclo. > | at / a2
Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente Ejemplo de célculo) g / = \
método de calculo. T1 aT4 se pueden calcular de la siguiente manera: Té Tiempo
Tiempo de ciclo: ® ls
T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. T1=V/a1 =1500/3000 = 0.5[s],
Y _ T T2 | T3 |14
T=T1+T2+T3+T4s] ‘ T3 =V/a2 = 1500/3000 = 0.5 [s]
) ” - V. L:
*T1: Tiempo de aceleracién y T3: T2 = L-05-V.(T1+T3) Carre(r:a [rzlm.] de funci ient
El tiempo de deceleracion puede obtenerse v (_ ondiciones de funcionamiento)
de la siguiente ecuacion. 2000 - 0.5 - 1500 - (0.5 + 0.5) V: Velocidad [mm/s]
- 1500 -+ (Condiciones de funcionamiento)
T1=V/al[s] | | T3=V/a2|s] | =0.83 [s] at: Aceleracion [mm/s?]
o T2: El iempo a velocidad constante puede T4=0.05]s] N D (Clondl?l,ones d/e :Uﬂuonamlemo)
hallarse a partir de la siguiente ecuacion. ac.Dece era<.:|c.)n [mm/s?] ) ]
Asi, el iempo del ciclo se puede obtener como sigue: - (Condiciones de funcionamiento)
L-05-V-(T1+T3)
T2= v [s] T=T1+T2+T3+T4 T1: Tiempo de aceleracion [s]
=05+0.83+05+0.05 Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
*T4: El tiempo de fijacion varia en funcion -1.88[s] T2: Tiempo a velocidad constante [s]
de condiciones como el tipo de motor, la Tiempo en el que el actuador esté funcionando
carga y la posicién de entrada de los datos a velocidad constante
de paso. Por ello, calcule el tiempo de T3:T.|empo de decele.:rgcflon [s] o
fijacion con referencia al siguiente valor Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada
T4=0.05]s] T4: Tiempo de fijacion [s]
m Compruebe el momento de guiado. o Tiempo hasta que se alcanza la posicion
1000 mm/s?

1000 1= —
L% N 3000 mm/s?\
1y |V I

Mep -
= i 5000 mmy/s?
N £ YA
m £ 3 / oo
- r
L1 . n I /
S 500 [ttt 20000
! 5 Al e K, mm/s
[l | % 1Y i
I | = \ /N
\ * VR ..

N S L
Basandose en el resultado del calculo 100 |==r= 4~ 1T =

. . L . 0
anterior, se seleccionara el tipo 0 10 20 30 40 50 60
LEFB40S4S-2000. Carga de trabajo [kg]
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccion del modelo Serie LEFB

Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

LEFBJ/Accionamiento por correa

LEFB[J/Accionamiento por correa

30
LEFB40
25
g Area en la que se requiere la
= opcion de regeneracion.
S LEFB32
« 15
S
©
[
2
©
o LEFB25
5
0
0 1000 2000 2500
Velocidad: V [mm/s]

= E| drea sombreada de la gréfica requiere la opcion de regeneracion (LEC-MR-RB-032).

Cycle Time Graph (Guide)

LEFB[J/Accionamiento por correa

LEFB25/32/40 Aceleracién/Deceleracion [mm/s?]
5.0 I
4.5 — 5000 |
----- 10000
_ 40 = =20000 ||
L 35
o
I 30
g
= 25
[0
T 20
[o] .
> s
T
1.0 /4- ==
Toel™= T
05 eI L e
. e
0.0
0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Carrera [mm]

= El tiempo de ciclo corresponde a la velocidad méxima.
+ Carrera maxima: LEFB25: 2000 mm

LEFB32: 2500 mm

LEFB40: 3000 mm

LEFB25S[] (Factor de trabajo)

20000 f=r— —— LEFB25 (50%)
| -.\ ----- LEFB25 (75%)
17500 :

\ = = LEFB25 (100%) | |
15000 :

1
| I
1 \
12500 —4—=
1
)

o
53
58
SE
w =
» 3

l

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

Aceleracion/Deceleracion [mm/s?]

I I

— 20000 - —— LEFB40 (50%) H
B YA .
E 17500 Ao N I N LEFB40 (75%) | |
E N\ \ = = LEFB40 (100%)
= )
S 15000 N
S \ \
5 12500 NN
E A
g 0000 ‘\\.,“. g
= E2N
§ 7500 ~< T
© 5000 ~~_' Erry~
3 [~
& 2500

0

0 5 10 15 20 25 30

Carga de trabajo [kg]
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10000 s
7500 “ % (oo}
o N 28
2500 AT i
S~ e, |
0
0 5 10|
Carga de trabajo [kg] (O]
1
. (&)
LEFB32S[] (Factor de trabajo) |i|J
1
o~ 20000 ™ — LEFB32 (50%) [
2z U e LEFB32 (75%) by
E 17500 1) = o
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$ 12500 A=)
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S 7500 MU o
g AR O
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Servomotor AC
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[
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Serie LEFB

. s e . . * Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la
Momento dinamico admisible pieza de trabajo estd en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. hitp:/fwww.sm.eu

Aceleraciéon/Deceleracion

1000 mm/s? — —=3000 mm/s2 = -se-ese- 5000 mm/s2  —-—-— 10000 mm/s? = ===20000 mm/s?
[
S [ ni oz .
2 D?reccmn de vpladlzo de carga Modelo
g m: Carga de trabajo [kg]
Me: Momento dinamico admisible [N-m]
[0)
5 L.: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEFB25S0] LEFB32S[] LEFB40S[]
1000 T 1000 —— 1000 T
K Hi 1k
R K |
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\ N | g N ) 5 N
A “‘ N v N \\ . ’..’ N
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» ‘N ] N. . A N N
\\ > ~. N S - S RS
-] o oo dls o - -
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
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1000 T 1000 6 ~ 1000 T
AR H il
i i it
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g “om 5| E L 3 i [} 13 Vi
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800 800 800
© 600 600 600
] -
L3, o £ T T
gl E E £
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m 2 ;
|3} 3
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TR 200 200 200
N
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Precision de la mesa

Seleccion del modelo Serie LEF B

Lado B—

Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)

Modelo | Lado C @ Lado D
desplazandose desplazandose
paralelo al lado A paralelo al lado B
LEFB25 0.05 0.03
LEFB32 0.05 0.03
LEFB40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

0.06
B
E 004
[e]
€
o
S
©
N
R
>
2 002
[a]
0

LEFB32
(L =30 mm)
TLEFB25 //
(L =25 mm)
/ LEFB40
(L =37 mm)
0 100 200 300
Carga W [N]

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa.
Nota 2) Confirme el espacio y el juego de la guia por separado.

O
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LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

Servomotor AC \
[ LEFS |

LEFB

[

LECSD‘ [

LEFG ‘
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{



Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

LEFS25,

32,40

(€ @ors

LEFS

Forma de pedido ' ‘"&’
‘ | B

200

S

HI32|R||S3| B
0000 o0

0

00 o

2][A2
® o e

0 Precision eTipo de motor @ Paso [mm] 6 Carrera [mm]
— | Tipo basico Simbolo Tipo Salida [W] | Tamafio de actuador | Driver compatible Simbolo |LEFS25|LEFS32| LEFS40 50 50
H  |Tipode gran precision S2° S tor AC 100 25 LECSAO-S1 H 20 24 30 a a
S3 (Eng)r(;’eor':;‘c’rg;qemal) 200 32 | LECSAL-S3 A 12 | 16 | 20 1200 1200
~ S4 400 40 LECSA2-S4 B 6 8 10 + Véase a tabla lcabl
gTamano  ECSBLI.SS « \/éase la tabla de carreras aplicables.
25 S6* 100 25 LECSCO-S5 L
) o Opcion de motor @ Tope de la banda
32 LECSSO-S5
40 Servomator AG LECSBO-S7 —_ Sin opciones —_ Estandar
s7 (En‘zog’er‘a’;’s oluto)| 200 32 | LECSCO-S7 B Con bloqueo N |Tope tiorodilo para banda
9 Posicién de montaje LECSSO-S7 de sellado (sin grasa)
del motor LECSB2-S8
— En linea S8 0 0 tggggggg @ Tipo de cable Nota 1) Nota2) @ Longitud del cable "*=3 [m]
R | Paraleloenellado derecho P tno d 52756 1 fios do ref - del —_ Sin cable — Sin cable
L [Padeoenllaoizgio ara el tipo de motor S2'y S6, los sufijos de referencia de S Cable estandar 2 >
driver compatible son S1 'y S5, respectivamente. ™ 5 5
R Cable robdtico (cable
. . . flexible) A 10
Nota 4)
m Tipo de C_Irwer — = @ Longitud del c?ble VO [m] Nota 1) Se incluyen el cable del motor y el Nota 3) La longitud de los cables del encoder,
DIl Tensionde | Tamario — Sin cable cable del encoder. (El cable de blogueo del motor y de blogueo s la misma.
compatible |alimentacion [V]| 25 | 32 | 40 H Sin cable (s6lo conector) también se incluye si se selecciona la
— Sin driver — [ AN AN ] 1 15 opcion de motor *Con blogueo”.)
A1 | LECSA1-SO | 100a120 | @ | @ |—| Nota4) Guando se selecciona “Sin driver' 0132 direccion de entrada de cable
h ’ - estandar es “(B) Lado contrario al eje”. : .
A2 LECSA2-SO | 200a230 @ | ® | ® para el tipo de driver, sdlo se Para ¢l tipo de motor paralelo del Guia de soporte / Serie LEFG
B1 | LECSB1-SO | 1002120 |@ | @ | — guedelfelleccpn_ar 1_6:13'.” cable’ accionamiento por husilo a bolas, la ~ Guia de soporte disefiada para sujetar
B2 | LECSB2-SO | 2004230 |@ |@® | ® onsulie la pagina 161 si s¢ direccion de entrada del cable es '(A) 28 Piezas con unimportante :
requiere un cable I/O. Lado del e" voladizo. ) 2= |
C1 LECSC1-SO | 1002120 | @ | @ | — (en esa pagina se muestran las ' | Pagina 1653 b
C2 | LECSC2-SO | 2002230 (@ |@ | @ opciones) &, ’
S1 LECSS1-SO0 | 1002120 | @ | @ | — . b
S2 | LECSS2-SO | 2002230 | @ | @ | @ Tabla de carreras aplicables @: Estandar
© |
% Cuando se selecciona el t|p0 de driver, se inc|uye Modelo arr;;r?] 50 |100{150(200/250 (300 {350(400|450|500(550(600650 700 750{800|850|900( 95011000 1100 | 1200
EIjé:;l;IE)Selecmone el tipo de cable y su longitud. LEFS25 o oo ® oo ® oo oo e e e e e — — —|—— —
$282: Cable estandar (2 m) + driver (LECSS2) LEFS32 © ©| ® ® ® ® o o 0 o 6 o o o o o oo oo
S2: Cable estandar (2 m) LEFS40 —| — © ©|®© ©®© © ©6 © © ©6 06 &6 &6 060600 0 o0 oo

— : Sin cable ni driver
Driver compatible

« Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Tipo de entrada de impulsos/
Tipo de posicionamiento

Tipo de entrada de impulsos

Tipo de entrada directa
CC-Link

Tipo SSCNET II

Tipo de driver 3 “

- "

& i | ||

L v i
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Numero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —
Entrada de impulsos O O — —
Red aplicable — — CC-Link SSCNET I

Encoder de control

Encoder incremental de 17 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Funcién de comunicacién

Comunicacion USB

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB

Tension de alimentacion [V]

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

Pagina de referencia
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

£3
g8
33
ngn » —
Especificaciones —(
[&)
LEFS25, 32, 40 con servomotor AC g
Modelo LEFS25S% LEFS32S} LEFS40S{ =P
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200 g (TT]
Carga de trabajo [kg] Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60 § -
Nota 2) Vertical 4 8 15 5 10 20 7 15 30 %
Hasta 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500 S} G
401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500 % (
501 a 600 900 540 270 1200 800 400 1500 1000 500 S
5 Nota 3) 601 a 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470 @é m
g | Velocidad | Rangode | 701 a 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380 A I TH
g | max.[mmis] | carrera 801 a 900 — — — 610 410 200 930 620 310 z W
; 901 a 1000 — — — 510 510 170 780 520 260 g
: 1001 a 1100 - —_ —_ — —_ - 500 440 220 g
e 1101 a 1200 — — — — — — 500 380 190 e
-g Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en la pagina 104 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
.§ Repetitividad de Tipo basico +0.02 28
S posicionamiento [mm] |Tipo de gran precision +0.01 0o
2 | Movimiento perdido Tipo basico 0.1 0 menos Ll
W | [mm] Nota4) Tipo de gran precision 0.05 0 menos —1d
Paso [mm] 20 12 6 | 24 [ 16 8 | 30 [ =20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota5) 50/20 (0]
Tipo de actuacion Husillo a bolas (LEFSCI), Husillo a bolas + Correa (LEFSCIY) [
Tipo de guia Guia lineal 8
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 -l
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Potencia del motor/Tamaino 100 W/CJ40 200 W/0J60 [ 400 W/0J60 -
o Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) o
g ol Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 p/rev) (&)
'S S Tipo de motor S6, S7, S8: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev) L_IIJ
é £| Consumo Horizontal 45 65 210
8 2| de energia [W] Nt 6) Vertical 145 175 230
& | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2 <
[ durante el funcionamiento [W] Nota7) Vertical 8 8 18 o
Consumo méx. de energia momentanea [W] Nota8) 445 725 1275 8
2 | Tipo Nota9) Bloqueo no magnetizante -l
S=| Fuerza de retencion [N] 78 131 255 131 [ 197 [ 38 220 330 660
;—%é Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 6.3 7.9 7.9 [
Z 5| Tensién nominal [V] 24 VDC £10%
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican Nota 6) EIl consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta
bajo demanda. funcionando.

Nota2) Para obtener mas detalle, consulte la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pégina 104.

Nota 3) La velocidad admisible varia en funcién de la carrera.

Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccidn paralela como perpendicular
al tornillo guia. (La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La
prueba se realizd tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).

Peso

Nota7) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al
momento en el que el actuador esta detenido en la posicion de ajuste.

Nota 8) El consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el
que el actuador estd funcionando.

Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor "Con blogueo".

Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

l

Servomotor AC

Serie

LEFS25S]

LEFB

Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400

450

500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 650 | 800

Tipo de S2 2.00 214|228 |2.44 |256 |269 |284|299

3.12

3.24 | 3.40 | 3.54 | 3.68 | 3.82 | 3.96 | 4.14

[

motor

S6 2.06 | 2.20 | 2.34 | 250 | 2.62 | 2.75 | 2.90 | 3.05

3.18

3.30 | 3.46 | 3.60 | 3.74 | 3.88 | 4.02 | 4.20

Peso adicional con bloqueo [kg]

$2:0.2/S6: 0.3

Serie

LEFS32S0O

Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400

450

500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000

Tipo de S3 3.40 | 3.60 | 3.80 | 4.00 | 4.20 | 4.40 | 4.60 | 4.80

5.00

5.20 | 5.40 | 5.60 | 5.80 | 6.00 | 6.20 | 6.40 | 6.60 | 6.80 | 7.00 | 7.20

motor 3.34

S7 3.54 | 3.74 394 | 414 | 434 | 454 | 4.74

4.94

514|534 | 554 | 574|594 |6.14|6.34 | 654|574 |6.94 | 7.14

Peso adicional con bloqueo [kg]

S3:0.4/S7: 0.7

Serie

LEFS40SC]

Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

550

600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200

Tipo de S4 5.82|6.10 | 6.38 | 6.65 | 6.95 | 7.25 | 7.51 | 7.80

8.07

8.25 | 8.63 | 8.90 | 9.20 | 9.45 | 9.76 | 10.05|10.32 | 10.60 | 11.16 | 11.72

motor 5.92 |1 6.20 | 6.48 | 6.75 | 7.05

S8 7.35|7.61]7.90

8.17

especificas ‘ LEFG LECSD‘[

del producto

Precauciones

8.35|8.73 | 9.00 | 9.30 | 9.55 | 9.86 | 10.15|10.42|10.70 | 11.26 | 11.82

Peso adicional con bloqueo [kg]

S4:0.7/S8: 0.7

{

O

SVC
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Serie LEFS

Diseno

Motor en linea

O
2

A=
| =
/Nfé\@1 ' OJ !
T T — ——— II:l N _ﬂL e
o) =
A -
ot e/ ° I
i
o o o 5 ‘
Lista de componentes
Ne Descripcién Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 11 | Montaje del motor Aleacion de aluminio| Revestimiento
2 | Rail guia — 12 | Acoplamiento —
3 |Eje de husillo a bolas — 13 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
4 | Tuerca del husillo a bolas — 14 | Motor end cover Aleacion de aluminio Anodizado
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 15 |Motor —
6 |Placa ciega Aleacioén de aluminio Anodizado 16 |Salida directa a cable NBR
7 |Tope con banda de sellado | Resina sintética 17 | Tope con banda Acero inoxidable
8 |[Carcasa A Aluminium die-cast | Revestimiento 18 | Banda antipolvo Acero inoxidable
9 |CarcasaB Aluminium die-cast | Revestimiento 19 | Cojinete —
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio 20 |Cojinete —
121



Diseno

Actuador eléctrico/Modelo deslizante
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

Motor en paralelo

=

Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECP1 | LEC-G | FESRS

LECPA

Q
2
Lista de componentes § (

Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota 3

1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado Motor m

2 |Rail guia — 17 (Encoder absoluto) . h

3 |Eje de husillo a bolas — Motor .|

4 |Tuerca del husillo a bolas — (Encoder incremental)

5 [Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 18 |Adaptador del motor Aleacién de aluminio Anodizado |

6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 19 |Tope con banda Acero inoxidable T

7 |Tope con banda de sellado Resina sintética 20 |Banda antipolvo Acero inoxidable (7))

8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 21 |Cojinete — O

9 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento 22 |Cojinete — IilJ

10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio —

11 |Placa de retorno Aleacion de aluminio | Revestimiento Piezas de recambio/correa (O]

12 |Polea Aleacion de aluminio Ne Tamano Referencia I'ulj

13 |Polea Aleacion de aluminio 25 LE-D-6-2 -l

15 |Placa de cubierta Aleacion de aluminio Revestimiento 14 32 LE-D-6-3

16 |Espaciador de la mesa | Aleacion de aluminio | Revestimiento (LEFS32 solo) 40 LE-D-6-4 g 8 -;-3
358
$5s
-

122
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS25

3H9 (+g.025)

n x 04.5 < ] prof. 3
= Opcién de motor: Con bloqueo
@ - - - - - - - - Cable del encoder (27)
Cable de blogueo (94.5)
120
D x 120 (= E) F 10 Cable del motor (26)
B (209)
L (2.2) —
(52) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 (169) 58
10 (56) Carrera (54) 38
(4) Posicon de deteceion de fase Z delencoder, V2 2+1 |
- 0| o
ol s — %‘ & i I
n ©
2 =&
N r
M4 x 0.7
6 | prof. rosca 8
23H9 (+g.025) (102) (terminal F.G.)
Superficie de referencia de montaje prof. 3 64 Cable del encoder (07)
del cuerpo Nota 1) 4xM5x0.8 45
\ prof. rosca 8.5 3
v — : : : 5 I
T
H o o o E#‘ |||
8l 3
3H9 (+8.025)
prof. 3
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
Dimensiones [mm]
Modelo L A|B|n|D|E]|F
Sinblogueo | Con blogueo
LEFS25011-500] 339 379 56 160 4 — — 20
LEFS25011-100C1 | 389 429 106 210 4 — —
LEFS2501(1-15000 | 439 479 156 260 4 — —
LEFS25011-20001 | 489 529 206 310 6 2 240
LEFS25011-250C1 | 539 579 256 360 6 2 240
LEFS25001-300C] | 589 629 306 410 8 3 360
LEFS2501(1-35000 | 639 679 356 460 8 3 360
LEFS25011-400C1 | 689 729 406 510 8 3 360
LEFS2501(1-45000 | 739 779 456 560 10 4 480 35
LEFS2501(1-50000 | 789 829 506 610 10 4 480
LEFS25011-550C1 | 839 879 556 660 12 5 600
LEFS25011-600C1 | 889 929 606 710 12 5 600
LEFS2501(1-65000 | 939 979 656 760 12 5 600
LEFS2501(1-700C] | 989 | 1029 | 706 810 14 6 720
LEFS25011-75000 | 1039 | 1079 | 756 860 14 6 720
LEFS25C11-800C1 | 1089 | 1129 | 806 910 16 7 840

123
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Dimensiones: Motor en linea

Actuador eléctrico / sin vastago

Accionamient

o por husillo a bolas

Serie LEFS

LEFS32

5H9 (+g.030)

Opcidén de motor: Con bloqueo

Seleccion
del modelo

|

[5)
(=)
=
H
N x 5.5 8
prof. § © Cable del encoder (27) g ﬂ
3 - - Cable de bloqueo (94.5) ;
(&}
o
Cable del motor (@6) E —
150 (231) =
D x 150 (= E) 1515 | &
o
(2] m
B / 2(
1 g m
| E
L 2.2) ‘ g
10 (62) A (Recorrido de la mesa: Carrera + 6) Nta2) 62 (201) 70 L
(66) Carrera (64) 48
(4) Posicion de deteccion de fase Z del encoder: Nota3) 2+1 2 E
S — — . [313)
> LLJ L
S u*a S 1
1 ™.
o] o '
©o| © M4 x 0.7
= 7.5 prof. rosca 8 (terminal F.G.) <?
5H9 (9 (122) O
Superficie de referencia Nota 1) prof. 5 70 Cable del encoder (27) I'_IIJ
de montaje del cuerpo 4 x M6 x 1 42
\ prof. rosca 9.9 <+ Cable del motor (6)
- - - <
ﬁ (o3 [} ~—
_ B _ ] | o
« |Br—.— O
[0} Q m
3 o |
5H9 (+8.030)
prof. 5
<
o
O
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del L_IIJ
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm) —
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
6]
<
S
o
Dimensiones mm] |E(
e
Modelo S A| B |n|D|E |3
Sinblogueo | Con bogueo m
LEFS32011-500] 391 421 56 180 4 — — (TH
LEFS32011-10001 441 471 106 230 4 — — Ll
LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 | 4 | — | — -
LEFS32011-200C] 541 571 206 330 6 2 300
LEFS32011-25001 591 621 256 380 6 2 300 |
LEFS32011-30001 641 671 306 430 6 2 300 T
LEFS32011-35001 691 721 356 480 8 3 450 7))
LEFS32011-40001 741 771 406 530 8 3 450 O
LEFS32011-45000 791 821 456 580 8 3 450 1T
LEFS32011-500C1 841 871 506 630 10 4 600 -l
LEFS3200-55000 891 921 556 680 10 4 600
LEFS32011-60001 941 971 606 730 10 4 600 (I.E
LEFS32011-65001 991 | 1021 656 780 12 5 750 w
LEFS320C1(1-70001 | 1041 | 1071 706 830 12 5 750 -l
LEFS32011-75000 | 1091 | 1121 756 880 12 5 750 S
LEFS32[11-800C1 | 1141 | 1171 806 930 14 6 900 (2 ., o
LEFS32000-85000 | 1191 | 1221 | 856 | 980 | 14 6 900 |sS%
LEFS320101-9000] | 1241 | 1271 | 906 | 1030 | 14 6 900 385
LEFS32011-95001 | 1291 | 1321 | 956 | 1080 | 16 7 1050 |£88
LEFS320101-1000C| 1341 | 1371 | 1006 1130 16 7 1050
124
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Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40

6H9 (+g.030 )

nx 06.6 prof. 6
~
¥
© B B T - - F ; ;
~
=
150
D x 150 (= E) 60 15
B
L (3.1)
13 86 A (Recorrido de la mesa: Carrera + 6) Nota2) 86 (223.5)
(90) Carrera (88) 90
Posicion de deteccion de fase Z del encoder: N3] 61
(4) o ® ~-2=1
B — | . ol ©
fr== LR i B [ [ tH 1 ©
! [T}
0
e LY E
1LY ¥ 1 . | [sp]
§>L M4 x 0.7
rof. rosca 8
Cable del encoder (97) ?terminal F.G)
4xM8x1.25
% (170) Cable del motor (26)
Superficie de referencia de prol. rosca 106
montaje del cuerpo Nota 1) 50
N\ X 3
- - - - 0
ﬁ © © 3
A
H ° ° ° __%; [

Cable del motor (26)

Cable de bloqueo (24.5)

06H9 (+g.oao)
prof. 7
6HO (+8.oao )

prof. 7

Cable del encoder (97)

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia
de montaje del cuerpo, establezca la altura de la
superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas
debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa
cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna
pieza montada sobre la mesa interfiera con las
piezas ni los accesorios colocados alrededor de la
mesa.

Nota 3) La posicion de primera deteccién de fase Z desde el
extremo de la carrera del lado del motor.

125

Opcién de motor:

Con bloqueo
(253.5)

Dimensiones

[mm]
Modelo — A | B |n|D|E
Sinbloqueo | Con blogueo
LEFS40011-15000 564.5 594.5 156 328 4 — 150
LEFS4001-2000] 614.5 644.5 206 378 6 2 300
LEFS40001-2500] 664.5 694.5 256 428 6 2 300
LEFS40011-300C1 7145 | 7445 306 478 6 2 300
LEFS4000-35000 764.5 794.5 356 528 8 3 450
LEFS400101-4000] 814.5 844.5 406 578 8 3 450
LEFS40011-45001 864.5 894.5 456 628 8 3 450
LEFS4000-5000] 914.5 944.5 506 678 10 4 600
LEFS400J01-5500] 964.5 994.5 556 728 10 4 600
LEFS40C1(1-600C1 | 1014.5 | 1044.5 606 778 10 4 600
LEFS400]1-65001 | 1064.5 | 1094.5 656 828 12 5 750
LEFS40011-700C1 11145 | 11445 706 878 12 5 750
LEFS40011-75000 1164.5 | 1194.5 756 928 12 5 750
LEFS40010-80001 | 1214.5 | 11445 806 978 14 6 900
LEFS40011-85001 | 1264.5 | 1294.5 856 | 1028 14 6 900
LEFS4001(1-90001 13145 | 13445 906 1078 14 6 900
LEFS40001-95000 | 1364.5 | 1394.5 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40C11-100001 | 1414.5 | 14445 | 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS400101-110000 | 1514.5 | 1544.5 1106 1278 18 8 1200
LEFS40C101-120001 | 1614.5 | 1644.5 | 1206 | 1378 18 8 1200

ZSNC



Dimensiones: Motor en paralelo

Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

LEFS25R
B 10
D x 120 (=E) F
120 3H9 (*39%°)
nxo45 prof. 3
= Posicién de montﬁie del motor: " Posicién de}ﬁontaie del motor:
© ~ Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
~ B B LEFS25LS0I0] ~ LEFS25RSLC1C]
= 106 106
® ®
® ®
Extremo de la carrera del lado del motor
L
10 (52) A (Recorrido de la mesa) 52  40.5
(56) Carrera (54)
(4) Posicion de deteccion de fase Z: 21 Nota?) 58
9| o (Z) 448 | 38
A I T ,
o g
L A
b N 1
0
©
M4 x 0.7 Q» . . - - -
prof. rosca 8 Con bloqueo /LEFS25C1S11-[1B
23H9 (+g.025) (terminal F.G.) -- -- -- -- --
prof. 3 X (2.4) Cable de blogueo (¢4.5)
4% M5 x0.8 w N Cable del encoder (67) Cable del motor (06)
prof. rosca 8.5 J— e
Superficie de referencia Neta 1 - 4
demontajedelcuerpo O N I wt ¢ (0 BHEsl gphapesce -l
i 3 =I: :
H (<2 (<2 ﬁ‘ < _.‘_ ‘g 777777777
. . _ s m @ X (2.4)
% — - w
f © N
[}
3H9 (4—8.025) |
prof. 3 45 =
64 °
(102) - - |
=§° [
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de
referencia de montaje del cuerpo, establezca la i .
altura de la superficie opuesta o use un pasador Dimensiones [mm]
de 3 mm o mas. Modelo L A B n D E F
(Altura recomendada: 5 mm) LEFS2501S-501 | 2105 | 56 | 160 | 4 | — | — | 20
Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde LEFS2501SC1-10000 | 2605 | 106 | 210 2 = =
e s carers ool cel et LEFS250S0-1500 | 2105 | 156 | o00 | 4 | — |
deteccion de la fase Z al final de carrera. LEFS2501SL1-2000] | 360.5 | 206 | 310 6 2 2
LEFS2501S[1-25000 | 410.5 | 256 | 360 6 | 2 | 240
LEFS25C1S[1-300(] | 460.5 | 306 | 410 8 | 3 | 360
LEFS2500S1-35000 | 510.5 | 356 | 460 8 | 3 |360
LEFS2501S[1-4000] | 560.5 | 406 | 510 8 | 3 | 360
LEFS2501S(1-4501 | 610.5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480 | 35
LEFS25C1S[1-500C1 | 660.5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
. . LEFS2501S[1-5501 | 710.5 | 556 | 660 | 12 | 5 | 600
Dimensiones del motor (mm] LEFS2500S-6000 | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600
Tipo de X w 4 LEFS2501S[1-650C1 | 810.5 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600
motor | Snblogueo | Conblogueo | Snblogueo | Conblogueo | Sblogueo | Conblogueo LEFS25C1S1-700C] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720
S2 116.5 | 153.4 | 87 123.9 14.1 15.8 LEFS2501S1-75010 | 9105 | 756 | 860 | 14 | 6 | 720
S6 111.9 | 153 82.4 123.5 14.1 15.8 LEFS25C1S[1-800C1 | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840
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|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

[

LECP1 | LEC-G | FESRS

LECPA

Servomotor AC

LEFB

[

LEFG ‘ LECSD‘ [

|

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS32R
B 15
D x 150 (= E) 15 - . - . . .
150 5H9 (+g-030 ) Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor:
ol 5 Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho
nxe5.5 prot. LEFS32LSC1] _LEFS32RS[]]
Cable del encoder (27) Cable del encoder (27)
o - _ 132.5 132.5
©
® ® ® ® |4
NS SIEE
® ® ® o |\
Cable del motor (26) Cable del motor (26)
Extremo de la carrera del lado del motor ) )
L
10 (62) A (Recorrido de la mesa) 62 55
(66) Carrera (64)
(4) Posicion de deteccion de fase Z: 2+1 Nota2) 70
2 60 48
| 8| o
[
8| th g
Lied) ol >~
[$)
M4 x 0.7 QT

&5H9 (+8.03O )

prof. rosca 8
(terminal F.G.)

7.5

prof. 8 (prof. avellanado 3) X (2.4 _ Con bloqueo IIT!EFS32QIZ|-IZ|B”
4 x M6 x 1 w
prof. rosca 12.5 (prof. N Cable de bloqueo (94.5)
avellanado 3) Cable del encoder (27) Cable del motor (g6
Superficie de referencia Nota 1) \
de montaje del cuerpo |
© L n
| O 0- %
_ ] 1 i < -
| <
y b X (2.4)
| IGY O W
0
n
5H9 (+8.030)
prof. 8 (prof. avellanado 3) 42
70 L
(122) = S © o
—
Dimensiones [mm] —L [
Modelo L A B n D E — ©0Q
LEFS3201S[1-50(1 245 56 | 180 4 — —
LEFS320S-10000 | 295 | 106 | 230 4 — — ) ) )
LEFS3200S[1-1501 | 345 | 156 | 280 4 — —
LEFS32C1S[1-200C1 | 395 | 206 | 330 6 2 300
LEFS3200S[1-2500] | 445 | 256 | 380 6 2 300 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia
LEFS3200S1-3000] | 495 | 306 | 430 6 > 300 de montaje del cuerpo, establezca la altura de la
LEFS3201S1-3500] | 545 | 356 | 480 8 3 450 superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas.
LEFS3200S-4000] | 595 | 406 | 530 | 8 | 3 | 450 (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La posicion de primera deteccién de fase Z desde el
LEFS320]S[I-4500] | 645 | 456 | 580 8 3 450 extremo de la carrera del lado del motor. Consulte con
LEFS32[JS[]-5000] | 695 | 506 | 630 | 10 4 600 SMC para el ajuste de la posicion de deteccion de la
LEFS3201S[1-55001 745 556 680 10 4 600 fase Z al final de carrera.
LEFS3201S[1-6001 | 795 | 606 | 730 10 4 600
LEFS32(1S[1-6501 | 845 656 780 12 5 750
LEFS32C1S[1-7001 | 895 | 706 | 830 12 5 750
LEFS3201S[1-7501 | 945 | 756 | 880 12 5 750
LEFS3201S[-80001 | 995 | 806 | 930 | 14 6 | 900 Dimensiones del motor [mm]
LEFS3201S[1-850(1 | 1045 | 856 | 980 14 6 900 Tipo de X w Y4
LEFS321S[1-900C1 | 1095 | 906 | 1030 | 14 6 900 motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo
LEFS32(1S[1-95001 | 1145 | 956 | 1080 16 7 1050 S3 121.7 150.3 88.2 116.8 171 171
LEFS32C1S[1-1000C]| 1195 |1006 | 1130 | 16 7 1050 S7 110.1 | 149.6 76.6 116.1 17.1 17.1
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Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

53
'G '8
8 E
]
Dimensiones: Motor en paralelo h——
[5)
(=)
LEFS40R 3
B 15 < EE
D x 150 (= E) 60 'g 1T}
150 BHO (50 B B B B B B s (=l
n x 96.6 prof. 6 Posicion de montaje del motor: Posicion de montaje del motor: ;
Paralelo en el lado izquierdo Paralelo en el lado derecho 8
= = = % LEFS40LSOIC] ~_LEFS40RSCIC] 5 —
: T 8
© ‘ l\* Cable del encoder (97) Cable del encoder (97) S
~ . i i 153 153 3
L 3|0
= e Ol s ¢ s h
28| @ we s | &l
,>z ® e | |_e ® 7‘Y\ é
Cable del motor (26) Cable del motor (26) | —
- - (o] o]
Extremo de la carrera del lado del motor <0
L 00O
. 90 LLJ L
13 (86) A (Recorrido de la mesa) 86 62.4 2 |
(90) Carrera (88) @)
(4) Posicion de deteccion de fase Z: 21 Neia? o
S R I o ; ! o] (5
A 1 it K | ‘ 1 o it < 6
®
‘ Ll
! M4 x 0.7 ] =l
prof. rosca 8 8
28 (terminal F.G.)
LY -
+0.030 X (2.4) -- -- - -- - - o
06H (3°%) Con bloqueo /LEFS400JSC11-C1B O
prof. 7 w -- -- - -- - - w
' Cable de blogueo (04.5) -
4 xM8 x1.25 N '
prof. rosca 13 P = Cable del encoder (97) Cable del motor (56)
e AL == ;
Superficie de referencia Neta ) E
de montaje del cuerpo
N O
_ T 1T
ﬁ - T ‘um_) -
p— _’_. i L CLR [
! e
© ©
~|
6H9 (+8.030) |
prof. 7 60 ﬁ
H °
106 ® <
170 ‘ - : s
E — -
Dimensiones [mm] - 5
Modelo L A B n D E m
LEFS4001S[-1500] 403.4 156 328 4 — 150 L
LEFS4001S[1-2000] 453.4 206 378 6 2 300 ﬂ
LEFS4001S[1-2500] 5083.4 256 428 6 2 300
LEFS4001S[1-300C1 5534 | 306 | 478 6 2 300 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia
LEFS4001S[1-35001 603.4 356 528 8 3 450 de montaje del cuerpo, establezca la altura de la |\
LEFS4001S[1-4000] 653.4 406 578 8 3 450 superficie opuesta o use un pasador de 3 mm o mas. T
LEFS4001S[1-45001 703.4 456 628 8 3 450 (Altura recomendada: 5 mm) 7))
LEFS4001S[1-5000] 753.4 506 678 | 10 4 600 Nota 2) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el O
LEFS4001S1-5500] 803.4 556 728 10 4 600 extremo de la carrera del lado del motor. Consulte con L
LEFS40CSC-60001 853.4 606 778 10 2 600 ZMCZpalrfa'l eI| :juste de la posicion de deteccién de la |
LEFS4000SCI-65000 | 9034 | 656 | 828 | 12 | 5 | 750 s¢ £ allinal de carrera.
LEFS400SCI-7000] | 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750 o
LEFS4001S1-75001 1003.4 756 928 12 5 750 L
LEFS4001S[1-8000] 1053.4 806 978 14 6 900 -l
LEFS4001S[1-85001 1103.4 856 | 1028 14 6 900
LEFS40C1S[1-90001 | 11534 | 906 | 1078 | 14 6 900 Dimensiones del motor mml (8 g
LEFS4001S[1-95001 1203.4 956 | 1128 16 7 1050 Tipo de X w V4 gg.g
LEFS400]S[1-10000] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 7 1050 motor | Siblogueo | Conblogueo | Sinblogueo | Conblogueo | Siblogueo | Conblogueo | 8 g_«_‘:-
LEFS4001S1-1100010 | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200 S4 149.2 177.8 | 110.2 138.8 171 171 £33
LEFS400C1S[1-120001 | 1453.4 | 1206 | 1378 18 8 1200 S8 137.5 177 98.5 138 171 171
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Serie LEFS

Al

Actuador eléctrico
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 hitp://www.smc.eu

| Disefio |

|

Manipulacién |

APrecaucion

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

Seleccione un actuador adecuado segun la carga y el momento
admisible. Si no se respeta el limite de trabajo, la carga excéntrica
aplicada a la guia resultara excesiva y tendra efectos adversos como
la creacién de juego en la guia, una reduccion de la precisién y una
menor vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto
excesivas.

Podrian producirse fallos de funcionamiento.

| Seleccion |

A\ Advertencia

1. Evite aplicar una velocidad que supere el limite de
funcionamiento.
Seleccione un actuador adecuada conforme a la relacién entre la
carga de trabajo admisible y la velocidad, asi como conforme a la
velocidad admisible para cada carrera. Si no se respeta el limite de
trabajo, tendra efectos adversos como la creacién de ruido, una
reduccion de la precisién y una menor vida Util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

3. Si el producto se utiliza repetidamente con carreras
parciales (véase la tabla siguiente), utilicelo a carrera
completa al menos una vez cada 10 carreras.

En caso contrario, puede perderse la lubricacion.

Modelo Carrera parcial
LEFS25 65 mm o menos
LEFS32 70 mm o menos
LEFS40 105 mm o menos

4. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa,
determine el tamafo afadiendo la fuerza externa a la
carga de trabajo para calcular la carga de trabajo total

Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento
flexible acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento de la
mesa aumenta, pudiendo provocar un fallo de funcionamiento del
producto.

5. El valor del limite de par en avance/retroceso se fija en
100% (3 veces el par nominal del motor) por defecto.

Este valor es el par méaximo (valor limite) en el "Modo de control de
posicion”, "Modo de control de velocidad" o "Modo de posicio-
namiento”. Si el producto se usa con un valor inferior al predeter-
minado, la aceleracién durante el accionamiento puede reducirse.
Ajuste el valor tras confirmar el dispositivo real a utilizar.

129

A Precaucién

1

ZSNC

. No permita que la mesa choque contra el extremo de la

carrera.

Si se introducen instrucciones incorrectas, como el uso del producto
fuera del limite de funcionamiento o el funcionamiento fuera de la
carrera actual mediante cambios en el ajuste del controlador/driver y/o
en la posicidn de origen, la mesa puede colisionar contra el extremo de
la carrera del actuador. Compruebe los siguientes puntos antes del uso.
Si la mesa choca contra el extremo de la carrera del actuador, se
pueden romper la guia, la correa o el tope interno. Podria producirse un

funcionamiento anémalo.

= 1

Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion vertical,
ya que la pieza caera libremente por su propio peso.

. La velocidad real de este actuador depende de la carga

de trabajo y de la carrera.

Compruebe las especificaciones conforme a la seccion de seleccién
de modelo del catalogo.

. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafnos en el

cuerpo y superficies de montaje de la mesa.

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

. Evite aplicar impactos o0 momentos excesivos 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.

. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje de

0.1 mm o menos.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada sobre el
cuerpo del producto puede producir juego en la guia y una mayor
resistencia al deslizamiento.

. Durante el montaje del producto, mantenga un diametro

de al menos 40 mm para permitir la flexion del cable.

. No golpee la mesa con la pieza durante la operacion de

posicionamiento y en el rango de posicionamiento.



Serie LEFS

Al

Actuador eléctrico
Precauciones especificas del producto 2

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 hitp://www.smc.eu

| Manipulacién |

| Mantenimiento |

A Precaucion

9. Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento errdneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicion de montaje o, en condiciones
extremas, el actuador podria soltarse de su posicion de montaje.

Cuerpo fijo oA

1 -
1]

q .

Modelo

LEFS25
LEFS32
LEFS40

Perno [mm]

24
30
31

Superficie de
referencia de
montaje del
cuerpo

Pasador de
posicionamiento
(Plano de
referencia

de montaje)

Pasador de posicionamiento
(Plano de referencia de montaje)

Pasador de posicionamiento
(Alojamiento B inferior)

Superficie de referencia de
montaje del cuerpo

Pasador de posicionamiento
El paralelismo de carrera es la superficie de referencia para la superficie de

referencia de montaje del cuerpo. Si se requiere el paralelismo de carrera para una
mesa, fije la superficie de referencia usando los pasadores de posicionamiento, etc.

Pieza fija
Parméx. |L (Prof. max.de
%4 é _IY N adecuado [N-m] | tornillo) [mm]
L} LEFS25 | M5 x0.8 3.0 8
] LEFS32| M6 x 1 5.2 9
@ LEFS40 M8 x 1.25] 12,5 13

Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza toquen el cuerpo, use pernos que sean
como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad méaxima del tornillo. Si se emplean
pernos largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas.

10. No utilice el producto fijando la mesa y desplazando el cuerpo del actuador.

11. Compruebe las especificaciones para la velocidad minima de cada actuador.
En caso contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento inesperados, como golpes.

O

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacién interna
Inspeccién antes del 0 _
uso diario
Inspeccion cada 6
meses/1000 km/5 O O

millones de ciclos*

« Seleccione aquello que ocurra primero.

¢ Elementos en los que realizar una comprobacion visual
1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad andmala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracion, ruido

¢ Elementos en los que realizar una comprobacion interna
1. Estado del lubricante en las piezas moviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

« Sustitucién de la correa en el tipo en paralelo del motor (guia)

Se recomienda sustituir la correa tras 2 afios de funcionamiento o cuando
se alcancen las siguientes distancias.

Modelo Distancia
LEFS25C1SH 4100 km
LEFS25C1SA 2500 km
LEFS25C1SB 1200 km

Modelo Distancia
LEFS32[1SH 6000 km
LEFS32[1SA 4000 km
LEFS32(1SB 2000 km

Modelo Distancia
LEFS40C1SH 6000 km
LEFS40C1SA 4000 km
LEFS40C1SB 2000 km
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[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie 11-LEFS (€

LEFS25, 32, 40 __ar_Roh

— . _
Forma de pedido € ‘___’#,4’*?“}
&

11- LEFSH B-(100 -

st 00006 685 6008

“ Precision eTipo de motor Q Paso [mm] @ Carrera [mm]
— | Tipo béasico| [Simbolo Tipo Salida [W] | Tamafio de actuador| Driver compatible | - (Simbolo|11-LEFS25|11-LEFS32|11-LEFS40 50 50
H | Tipode gran precision S2° | Servomotor AC | 100 25 LECSADO-SH A 12 16 20 a a
S3 (Encoder 200 32 LECSAC-S3 B 6 8 10 1000 1000
S4 incremental) 400 40 LECSA2-54 .. * Véase la tabla de
9 Tamafio ' LECSB[I-S5 @ Opcién de motor carreras aplicables.
S6* 100 25 LECSCO-S5 — Sin opciones
gg tggzgggi B Con bloqueo R: Derecha
Servomotor AC 3 ' —
S7 200 32 LECSCO-S7 i ‘ ]
40 (Encoder absoluto) LEGSSO.87 e Conexion de. vacio* \‘ =
LECSB2-S8 — Izquierda 2 .1'\
S8 400 40 LECSC2-S8 R Derecha - N
LECSS2-S8 D |lIzquierda y derecha - —+ lzquierda
* Para el tipo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del  Seleccione 'D" para la conexion de vacio %
driver compatible son S1 'y S5, respectivamente. para succion de 50 L/min (ANR) o mas.
@ Tipo de cable Nota 1) Nota2) @ Longitud del cable Nota 3) m Longitud del cable I/0 [m] Y024 @ Tipo de driver
— Sin cable — Sin cable — Sin cable Driver Tensidn Tamano
S Cable estandar 2 2m H Sin cable (sélo conector) compatible | de alimentacién [V]| 25 | 32 | 40
R Cable robdtico (cable flexible) 5 5m 1 1.5 — Sin driver — ([ JK K J
Nota 1) Se incluyen los cables del motor y del A 10m Nota 4) Cuando se selecciona “Sin A1 | LECSA1-SO | 1002120 | @ | @ |—
encoder. (EI cable de bloqueo también se  Nota 3) La longitud de los driver” para el tipo de A2 LECSA2-S0 | 2002230 (@ | @® | @
incluye cuanto se selecciona la opcion de cables del encoder, del driver, s6lo se puede B1 LECSB1-SO0 | 1002120 @ | @ | —
motor con bloqueo.) motor y de bloqueo es seleccionar “—: Sin cable”. B2 | LECSB2-S0 | 2002230 (@ (@ | ®
Nota 2) La direccion de entrada de cable la misma. Consulte la pagina 165 si C1 | LECSCi1-SO | 1002120 (@ | @ [—
est,éndar es “(B) Lado contrgrio al eje”. se requier’e un cable I/0. C2 LECSC2-SC] | 2002230 | @ | ® | @
(Véanse mas detalles en la pagina 160). I(en esa pagina se muestran S1 LECSS1-S0 | 1002120 | @ | @ | —
as opciones) S2 | LECSS2-S0 | 2002230 @ | @ | ®

Tabla de carreras aplicables @®: Estandar x Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye
el cable. Seleccione el tipo de cable y su longitud.

(@] .
& oni| 50 100 150|200 | 250|300 350 | 400 | 450 500 550 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000 Ejemplo)
hledss S2S2: Cable estandar (2 m) + driver (LECSS2)
11-LEFS25 ¢ ®© © © © ©¢ ¢ ¢ ®¢ ®¢ ®¢ ¢ — —  — | — | —|—|—|— S2: Cable estandar (2 m)
11-LEFS32 |0 |0 (0|0 |0 (0| ® @00 00|00 @ 0|0 — | |—|— — : Sin cable ni driver
11-LEFS40 | — | — @ | ® | ® ([ © ( © © | ®© © © ® © ® ® ® ® ® | ® @ Guiadesoporte/ Serie LEFG 2

Guia de soporte disefiada para sujetar

= Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda. ! h
las piezas con un importante

N

. . voladizo. &=
Driver compatible -
Tipo de entrada de impulsos/ | Tipo de entrada de impulsos | Tipo de entrada directa CC-Link | Tipo SSCNET II
Tipo de posicionamiento & = r
i ¥
o il
”11‘
Tipo de driver |
|
.’i:. il %,
Serie LECSB LECSC LECSS
Numero de puntos de tabla — Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —
Entrada de impulsos O — —
Red aplicable — — CC-Link SSCNET I
Encoder de control Encoder incremental de 17 bits| Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits
Funcién de comunicacion Comunicacién USB Comunicacion USB, comunicacion RS422 | Comunicacion USB, comunicacion RS422 Comunicacién USB
Tension de alimentacion [V] 100 a 120 VAC (50/60 Hz), 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Pagina de referencia 148

131 SVC
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Serie 11-LEFS

£3
33
ngn » —
Especificaciones —(
[&)
11-LEFS25, 32, 40 Servomotor AC E
Modelo 11-LEFS25S3 11-LEFS32S} 11-LEFS40S3 5 “u,_)
Carrera [mm] Nota 1) 50 a 600 50 a 800 150 a 1000 g (TT]
Carga de trabajo [kg] Horizontal 20 20 40 45 50 60 § -
Nota 2) Vertical 8 15 10 20 15 30 =
Hasta 400 900 450 1000 500 1000 500 é ___
401 a 500 720 360 1000 500 1000 500 % (
Nota 3) 501 a 600 540 270 800 400 1000 500 S
Velocidad | Rangode | 601 a 700 — — 620 310 940 470 < m
5 | max.[mmis] | carrera 701 a 800 — — 500 250 760 380 % L
s 801 a 900 — — — — 620 310 g IiIJ
o 901 a 1000 — — — — 520 260 g
g Aceleracién/deceleracion max. [mm/s2] 5000 (consulte el limite en la pagina 113 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo) g
¢ | Repetitividad de Tipo basico +0.02 L
S | posicionamiento [mm] [Tipo de gran precision +0.01
‘S | Movimiento perdido Tipo basico 0.1 0 menos 2&
;.2 [mm] Nota 4) Tipo de gran precision 0.05 0 menos 0o
a;, Paso [mm] 12 6 16 8 20 10 TT] I
& | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota %) 50/20 —1d
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guia Guia lineal (0]
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 [!
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion) 8
Clase de limpieza Nota 6) ISO Clase 4 (ISO 14644-1) |
Clase 10 (Fed.Std.209E)
Grasa Parte de husillo a bolas/guia lineal Grasa de baja generacion de particulas
Potencia del motor/Tamafo 100 W/CJ40 200 W/CJ60 400 W/CJ60 E
G Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) (&)
g ol Encoder Tip_o de motor S2, S3, S4: Encoder incremental de 17_bits (Resolu_ci(’)n: 131072 p/rev) I'_IIJ
-g g Tipo de motor S6, S7, S8: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
= ~‘°= Consumo de potencia Horizontal 45 65 210
82| [W] N D Vertical 145 175 230 <
& | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2 o
| durante el funcionamiento [W] "28]  Vertical 8 8 18 8
Consumo méx. de energia momentanea [W] Nota9) 445 725 1275 |
2 g | Tipo Nota10) Bloqueo no magnetizante
5=/ Fuerza de retencién [N] 131 255 197 385 330 660 [
%é Consumo de energia a 20°C [W] Nota 1) 6.3 7.9 7.9
.;:'..E Tension nominal [V] 24 VDC S,
Not

que se fabrican bajo demanda.

a 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales

Nota 2) Para obtener mds detalle, consulte la "Grafica de velocidad-carga de trabajo

Nota 6) La cantidad de particulas generadas varia en funcién de las condiciones de
funcionamiento y el caudal de succién. Véanse las caracteristicas de generacion de

particulas para los detalles.

(Guia)" en la pagina 113. Nota 7) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el 2
Nota 3) La velocidad admisible varia en funcién de la carrera. actuador estd funcionando. 5
Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco. Nota 8) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) |3
Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la posicién de g (
como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en ajuste. s
el estado inicial). Nota 9) El consumo maximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al | 3
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45y momento en el que el actuador esta funcionando. m
2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como perpendicular al Nota 10) Sélo cuando se selecciona la opcion de motor "Con bloqueo". ™
husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial). Nota 11) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo. 1T}
Peso -
Serie 11-LEFS25S[] L

Carrera [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 —
Tipo de S2 2.00 | 214 | 228 | 2.44 | 256 | 2.69 | 2.84 | 2.99 | 3.12 | 3.24 | 3.40 | 3.54 (%
motor S6 2.06 | 220 | 2.34 | 250 | 2.62 | 2.75 | 2.90 | 3.05 | 3.18 | 3.30 | 3.46 | 3.60 O
Peso adicional con blogueo [kg] S2:0.2/S6: 0.3 IiIJ

Serie 11-LEFS32S0]

Carrera [mm] 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 (0]
Tipo de S3 3.40 | 3.60 | 3.80 | 4.00 | 4.20 | 4.40 | 460 | 4.80 | 5.00 | 5.20 | 5.40 | 5.60 | 5.80 | 6.00 | 6.20 | 6.40 [T
motor S7 3.34 | 354 | 3.74 | 394 | 414 | 434 | 454 | 474 | 494 | 514 | 534 | 554 | 574 | 594 | 6.14 | 6.34 L_IIJ
Peso adicional con bloqueo [kg] S3:0.4/S7:0.7

Serie 11-LEFS40SC] 8a2

Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 28 §
Tipo de S4 5.82 | 6.10 | 6.38 | 6.65 | 6.95 | 7.25 | 7.51 | 7.80 | 8.07 | 825 | 8.63 | 890 | 9.20 | 9.45 | 9.76 | 10.05 | 10.32 | 10.60 3 E.’_r_‘:-
motor S8 592 | 6.20 | 6.48 | 6.75 | 7.05 | 7.35 | 7.61 | 7.90 | 8.17 | 8.35 | 8.73 | 9.00 | 9.30 | 9.55 | 9.86 | 10.15 | 10.42 | 10.70 £33
Peso adicional con bloqueo [kg] S4:0.7/S8: 0.7
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Serie 11-LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

11-LEFS25
3H9 (+8.025)
n x 04.5 of. 3 .o
— < Pr Opcion de motor:
@ : - - - - M : ) Cable del encoder (o7) 0N bloqueo
<
Cable de bloqueo (94.5)
120 Cable del motor (26)
Dx120 (=E) F || 10
B (209)
LN
L (2.2) x
(52) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 52 (169) 58
10 (56) Carrera (54) 38
s " 3
4) . wo| _ Poscindedeeci  fese 2 de emoder 959~ || 221 ™ ‘
:| ©
= g e g = <
{iafaes ¥ 3 @ = | | o 8
“{\‘ s -
N Y
13.9 Conexién devacio Rt/ 6 M4 x 0.7
prof. rosca 8
(terminal F.G.)
23H9 (*0:9%) (102)
Superficie de referencia de montaje prof. 3 64 Cable del encoder (57)
del cuerpo Nota 1) 4xM5x0.8 45 Cable del motor (26)
\ prof. rosca 8.5 ©
- - - - - [s¢)

H - - - | | 1l

k= - s =E L

3Hg (*2925)
prof. 3

50
5

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de 3
mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las
piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera
del lado del motor.

Dimensiones
L
Ll Sinblogueo | Con blogueo A B D E F
11-LEFS250101-500] 339 379 56 160 — — 20

11-LEFS25011-100C1 | 389 429 106 210
11-LEFS250000-15000 | 439 479 156 260
11-LEFS25000-20000] | 489 529 206 310
11-LEFS25010-25000 | 539 579 256 360
11-LEFS25010-30000 | 589 629 306 410
11-LEFS2500-35000 | 639 679 356 460
11-LEFS25011-400C] | 689 729 406 510
11-LEFS250100-45000 | 739 779 456 560 10
11-LEFS25010-500C0 | 789 829 506 610 10
11-LEFS25011-55000 | 839 879 556 660 12
11-LEFS25010-600C | 889 929 606 710 12

360 35

o o|o|lo|o|sls|sl 3
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©
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por husillo a bolas

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

Serie 11-LEFS

Especificacion para sala limpia

Seleccion
del modelo

|

[5)
(=)
11-LEFS32 =
(2
S
S|
gl
S|
5H9 (+8.oao) §
n x 95.5 prof. 5 © 2
Cable del encoder (27) 8
., > —_—
3 _ _ - - Cable de bloqueo (84.5 Opcidn de motor: g
queo (24.5) Con bloqueo s
Cable del motor (26) ‘mg m
150 2
(231) S|LL
D x 150 (=E) 1515 3 ITT|
B : gl
td :
| () 2
‘ I —
({e]{e]
L (2.2) <o
10 (62) A (Recorrido de la mesa: Carrera + 6) Nta2) 62 (201) 70 (&]&]
LLJ L
(66) Carrera (64) © 48 .
(4) Posicion de deteccion de fase Z del encoder. No23) 241 b
0 T — " | | N i — < o
0 g i
&P E O
©[ g \ Conexis . ‘ T
o © 14.9 Conexion de vacio Rc1/8 M4 x 0.7 .|
75| prof. rosca 8 (terminal F.G.)
@5H9 (%) (122) -
Superficie de referencia Nota 1) prof. 5 70 Cable del encoder (27) o
de montaje del cuerpo 4xM6x1 42 (&)
prof. rosca 9.9 < Cable del motor (26) w
- P < -l
o o
_ I 4
[o} [o} E
3 0 ®
5H9 (+8,030) _l
prof. 5
Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador
de 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con 2
las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa. s
Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la g
carrera del lado del motor. g
Q
7]
m
. . LL
Dimensiones [mm] TT]
Modelo L A| B | n|D]|E -
Sinblogueo | Con blogueo
11-LEFS32011-500] 391 421 56 180 4 — — |
11-LEFS32011-10001 441 471 106 230 4 — — —
11-LEFS32000-15000 | 491 | 521 | 156 | 280 4 | — | — (%
11-LEFS320J1-2000] 541 571 206 330 6 2 300 O
11-LEFS321J-2500] 591 621 256 380 6 2 300 11|
11-LEFS32101-3000] 641 671 306 430 6 2 300 -l
11-LEFS32011-3500] 691 721 356 480 8 3 450
11-LEFS32000-40000 | 741 | 771 | 406 | 530 8 3 | 450 (O]
11-LEFS32010-4500] 791 821 456 580 8 3 450 I'ulj
11-LEFS320J1-5000] 841 871 506 630 10 4 600 |
11-LEFS321-5500] 891 921 556 680 10 4 600
11-LEFS32[11-600] 941 971 606 730 10 4 600 P
11-LEFS320100-65000 | 991 | 1021 | 656 | 780 | 12 5 750 sS3
11-LEFS3201001-70000 | 1041 | 1071 706 830 12 ) 750 3 g,_ =3
11-LEFS3201-75000 | 1091 | 1121 756 880 12 5 750 2388
11-LEFS320J1-80000 | 1141 | 1171 806 930 14 6 900
134
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Serie 11-LEFS

Dimensiones: Accionamiento por husillo a bolas

11-LEFS40
6H9 (+8.030)
n x 96.6 prof. 6
N~
¥
© T - - F -
~
e ————
150
D x 150 (= E) 60 15
B
L (3.1)
13 86 A (Recorrido de la mesa: Carrera + 6) Neta2) 86 (223.5)
(90) Carrera (88) 90
Posicidn de deteccion de fase Z del encoder, 029 0 61
2+1 2
@l o 3 ~-2
Lem== |= == 50
£ i el i 1 ©
T q\ ! Ld
H # ©
| LY A L2 + N
12.9 Conexién de vacio Rc1/8 E,L M4 x 0.7
prof. rosca 8
Cable del encoder (7) (terminal F.G.)
4)(;\/'87)(1'?3 (170) Cable del motor (26)
Superficie de referencia prot. rosca 106
de montaje del cuerpo Nota 1) 60
\ N ©
- - - 1 0
ﬁ [ =) [ =
] ) I A\ _
) [ )
~| o6H (3%
prof. 7
6H9 (+8.030)
Cable del motor (26) prof. 7
Cable de blogueo (24.5) Opcidén de motor:
Cable del encoder (27) Con bloqueo
(253.5)

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de Dimensiones [mm]
referencia de montaje del cuerpo, establezca la Modelo : L A B n D E
altura de la superficie opuesta o use un Sin bloqueo | Con blogueo
pasador de 3 mm o méas debido al biselado R. 11-LEFS40010-1500] 564.5 594.5 156 328 4 — 150
(Altura recomendada: 5 mm) 11-LEFS400101-2000] 6145 | 6445 | 206 | 378 6 2 300

Nota 2)La distandla por la que so puede Mover la 11-LEFS40000-25000 | 6645 | 6945 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300
mesa cuando vuelve al origen. Asegurese de 3 o
que ninguna pieza montada sobre la mesa 11-LEFS400101-3000J 714.5 744.5 306 478 6 2 300
interfiera con las piezas ni los accesorios 11-LEFS40010-35000 764.5 794.5 356 528 8 3 450
colocados alrededor de la mesa. 11-LEFS40011-400C] 814.5 844.5 406 578 8 3 450

Nota 3) La posicién de primera deteccién de fase Z 11-LEFS40011-4500] 864.5 894.5 456 628 8 3 450
desde el extremo de la carrera del lado del 11-LEFS40011-5000] 914.5 9445 506 678 10 4 600
motor. 11-LEFS4000-55000 9645 | 9945 | 556 | 728 | 10 4 600

11-LEFS400101-6000] 1014.5 | 1044.5 606 778 10 4 600
11-LEFS40010-6500] 1064.5 | 1094.5 656 828 12 5 750
11-LEFS400101-7000] 1114.5 | 11445 706 878 12 5 750
11-LEFS400100-75000 | 1164.5 | 11945 | 756 | 928 | 12 5 750
11-LEFS40011-8000] 12145 | 1144.5 806 978 14 6 900
11-LEFS40011-85001 1264.5 | 1294.5 856 | 1028 14 6 900
11-LEFS40011-9000] 1314.5 | 1344.5 906 | 1078 14 6 900
11-LEFS40011-9500] 1364.5 | 1394.5 956 | 1128 16 7 1050
11-LEFS400101-100000 | 1414.5 | 1444.5 | 1006 | 1178 16 7 1050
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Actuador eléctrico / sin vastago

Accionamiento por correa

Serie LEFB

LEFB25, 32, 40

Forma de pedido

Servomotor AC

C€

LEFB

S_

300

40 |S4
© 6o

S

o o

2|A1
© 00 0

®

“Tamaﬁo gTipo de motor e Paso equivalente @ Carrera
25 Simbolo Tipo Salida [W] [Tamafio e acuador| Driver compatible| | S | 54 mm | 300 300 mm
32 s2* | o AC | 100 25 LECSAC-ST B a a
40 S3 (Enfgg’;’rmrg’;enml) 200 32 eosatss | @ Opeisn de motor 3000 3000 mm
S4 400 40 LECSA2-S4 = Sin opciones * Véase la tabla de carreras aplicables.
it LECSBLI-S5 B Con bloqueo .
2] Posicion de S6* 100 25 LECSCLI-S5 @ Tipo de cable e e
montaje del motor LEg:SS-zs @ Longitud del cable — Sin cable
— | Montaje superior Servomotor AC LECSBLI-S7 — Sin cable S Cable estandar
V) Montaje inferior s7 (Encoder absoluto) 200 32 ::Eggggg; 2 °m R |Cable robdtico (cable flexible)
LECSB2-S8 5 5m Nota 1) Se incluyen los cables del
S8 400 40 LECSC2-S8 A 10 m motor y del encoder. (El
LECSS2-S8 * La longitud de los cables cablg de blogueo también
+ Para el tipo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del driver compatible el encoder, del motor y de zzlelgcﬁl)un);elacgs;g% ZZ
son S1y S5, respectivamente. . i .
. . ! P @Longltud del cable l/0 [m] "9 blogueo es la misma motor con blogueo.)
QTlpo de driver — Sin cable Nota 2) La direccion de entrada
9 ’ Tension de alimentacién| Tamario H | Sin cable (sdlo conector de cable estandar es “(A)
Driver compatible V] 25(32(40 1 (1 = ) Lado del eje”. (Véanse
— Sin driver - ® ® | ® | 33 Cuando se selecciona “Sin driver” para el tipo de driver, :)néziiad&tjl les en Ia
A1l LECSA1-SO 100 a 120 ® 0 — s6lo se puede seleccionar ‘—: Sin cable”. :
A2 LECSA2-SO 200 a 230 (I 2K J Consulte la pagina 161 si se requiere un cable /0. . . |
B1 LECSB1-SO 100 a 120 oo — (en esa pagina se muestran las opciones) Guia de soporte / Serie LEFG N
B2 LECSB2-S0] 200 2 230 o o o GL}la de sopprte disefiada para )
+ Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye ~ Sujetar las piezas con un N
C1 LECSC1-SO 100 a 120 o 0 — | cable. Selecci | tino de cabl longitud importante voladizo. e
c2 LECSC2-60 5002 230 e @ @ ¢ cable Seleccionee tipo de cable y su longitud. = -
Ejemplo) S2S2: Cable estandar (2 m) + driver (LECSS2) N
S1 LECSS1-SO 100 a 120 o 0 — S2: Cable estandar (2 m)
S2 LECSS2-SO 200 a 230 (I 2K J —: Sin cable ni driver
Tabla de carreras aplicables @: Estandar/O: Bajo demanda
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000|1100|1200 1300|1400 1500|1600 | 1700|1800 1900|2000 2500|3000
LEFB25| @ [ ([ [ [ [ [ [ @) [ O O ([ @) O O O ([ — —
LEFB32| @ () () [ ] [ [ () ([ @) [ O O () @) O O O () [ ] —
LEFB40| ®© [ ] [ ] (] [ ) [ ] [ ] [ O [ ) O O ([ @) O O O [ ] [ J o

Driver compatible

+ Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Tipo de entrada de impulsos/
Tipo de posicionamiento

| & gt

Tipo de entrada de impulsos

Tipo de entrada directa CC-Link

Tipo SSCNET II

Tipo de driver 5 “ |

Serie LECSA LECSB LECSC

Ntmero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —
Entrada de impulsos O O — —

Red aplicable

CC-Link

SSCNET II

Encoder de control

Encoder incremental de 17 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Funcién de comunicacion

Comunicacion USB

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB, comunicacion RS422

Comunicacion USB

Tension de alimentacion [V]

100 a 120 VAC (50/60 Hz),

200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa

Especificaciones
LEFB25, 32, 40 Servomotor AC
Modelo LEFB25S3 LEFB32S3 LEFB40S$
300, 400, 500 300, 400, 500
300, 400, 500 ’ ’ ’ ’
600. 700, 800 600, 700, 800 600, 700, 800

Carrera [mm] Nota 1)

900, 1000, (1100)
1200, (1300, 1400)

900, 1000, (1100)
1200, (1300, 1400)

900, 1000, (1100)
1200, (1300, 1400)

Serie LEFB

Seleccion
del modelo

|

LEFS

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

= 1500, (1600, 1700) 1500, (1600, 1700)
§ 215580 qggg) 127(%2 (1800, 1900), 2000 (1800, 1900), 2000
3 ’ ’ 2500 2500, 3000
§ Carga de trabajo [kg] Not2 2>[ Horizontal 5 15 25 m
8 | Velocidad max. [mm/s] 2000 2000 2000 h
§ Aceleracién/deceleraciéon max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en la pagina 116 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo) Nota3) -l
.g Repetitividad de posicionamiento [mm)] +0.06
_g Movimiento perdido [mm] Nota 4) 0.1 0 menos
§ Paso equivalente [mm] 54
& | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Noia5) 50/20 Qoo
w o — <O
Tipo de actuacion Correa 00
Tipo de guia Guia lineal L L
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 -
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
2 | Potencia del motor/Tamafo 100 W/J40 200 W/J60 \ 400 W/L160 (O]
':_,:, Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC) 6
‘§ Encoder Tipo de motor S2, S3, S4: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 p/rev) (1T}
3 Tipo de motor S6, S7, S8: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev) =l
(]
S | Consumo Horizontal 29 41 72
'g de energia [W] Nota6) Vertical _ _ _ -
&= | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2 2 o
8;; durante el funcionamiento [W] 27 yiertical — _ _ 8
& | Consumo max. de energia momentanea [W] Not28) 445 725 1275 -l
3 g_ Tipo Nota9) Bloqueo no magnetizante —
§ § Fuerza de retencion [N] 27 54 110 <
£ E| Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 6.3 7.9 7.9 o
& 2| Tension nominal [V] 24 S, 8

Nota 1) Consulte con SMC, ya que todas las carreras que no son estandares y las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda. |

Nota 2) Para obtener mas detalle, consulte la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pagina 116. L

Nota 3) La aceleracion/deceleracién maxima varia en funcion de la carga de trabajo. Compruebe la “Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion” [ (
del catalogo.

Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direcciéon paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo w
con el actuador en el estado inicial). h
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como |
perpendicular al husillo. (La prueba se llevo a cabo con el actuador en el estado inicial).

Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en

la posicion de ajuste.
Nota 8) El consumo méaximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando.
Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".
Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afada el consumo de energia para el bloqueo.
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Serie LEFB

Peso

Serie LEFB25S[]
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000
Tipode| S2 3.00 | 3.25 | 3.50 | 3.75 | 4.00 | 4.25 | 4.50 | 4.75 | 5.00 | 5.25 | 5.50 | 5.75 | 6.00 | 6.25 | 6.50 | 6.75 | 7.00 | 7.25
motor S6 3.06 | 3.31 | 3.56 | 3.81 | 4.06 | 4.31 | 456 | 4.81 | 5.06 | 5.31 | 5.56 | 5.81 | 6.06 | 6.31 | 6.56 | 6.81 | 7.06 | 7.31
Peso adicional con blogueo [kg] S2:0.2/S6: 0.3

Serie LEFB32S[]
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500
Tipode| S3 4.90 | 5.25 | 5.60 | 5.95 | 6.30 | 6.65 | 7.00 | 7.35 | 7.70 | 8.05 | 8.40 | 8.75 | 9.10 | 9.45 | 9.80 |10.15/10.50|10.85|12.60
motor S7 484|519 | 554|581 |6.24 659|694 |729|7.64|799 |834]|8.69|9.04]|939|9.74[10.09/10.44[10.79|12.54
Peso adicional con blogueo [kg] S3:0.4/S7:0.7

Serie LEFB40S[]
Carrera [mm] 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000 | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000
Tipo de S4 7.10 | 7.55 | 8.00 | 8.45 | 8.90 | 9.35 | 9.80 |10.25(10.70|11.15/11.60|12.05|12.50{12.95|13.40|13.85(14.30|14.75|17.00|19.25
motor S8 7.20 | 7.65 | 8.10 | 8.55 | 9.00 | 9.45 | 9.90 {10.35|10.80(11.25|11.70|12.15|12.60|13.05|13.50|13.95|14.40|14.85|17.10|19.35
Peso adicional con bloqueo (ky] S4:0.7/S8: 0.7
] Manipulacion \ ] Mantenimiento
A\ Precaucion A\ Advertencia

1. El actuador de accionamiento por correa LEFB no se puede

utilizar para aplicaciones verticales.

2. En el caso del actuador de accionamiento por correa, las

condiciones de funcionamiento pueden producir vibracién
durante el funcionamiento a velocidades que se encuentren
dentro del rango especificado para el actuador. Cambie el
ajuste de velocidad a un valor que no produzca vibraciones.

|

Mantenimiento

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacion interna | Comprobacion de fa correa

Inspeccion antes del

uso diario O - -

Inspeccion cada 6
meses/1000 km/5 O O O
millones de ciclos:

x Seleccione aquello que ocurra primero.

o Elementos en los que realizar una comprobacion visual
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1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracién, ruido

O

« Elementos en los que realizar una comprobacion interna

1. Estado del lubricante en las piezas moviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacién.

 Elementos en los que realizar una comprobacion de la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la correa
cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese ademas de
que su entorno y condiciones de funcionamiento satisfacen los
requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado.
La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se vuelve
blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven confusas.

b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado
Los bordes de la correa se redondean y la parte deshilachada
sobresale.

c. Correa parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada. Las particulas extrafas
enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.

d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza sobre el
reborde.

e. La goma de la parte posterior de la correa esta reblandecida

0 pegajosa.

f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.




Diseno

Actuador eléctrico/Modelo deslizante
Accionamiento por correa

LEFB25SIS

17
| 2)

Lista de componentes

HE—

1Y

P

88 pp_p P

S Ve /O
/

@)

Lista de componentes

= El modelo de montaje inferior del motor es igual.

N® Descripcion Material Nota N® Descripcion Material Nota

1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 15 | Carcasa Aleacion de aluminio Revestimiento
2 |Rail guia 16 | Montaje del motor Aleacion de aluminio Revestimiento
3 |Correa 17 | Cubierta del motor Aleacién de aluminio Anodizado
4 | Soporte de correa Carbon steel Cromado 18 | Cubierta final del motor | Aleacién de aluminio Anodizado
5 |Tope de correa Aleacién de aluminio Anodizado 19 | Tope con banda Acero inoxidable

6 |Mesa Aleacioén de aluminio Anodizado 20 | Motor

7 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Casquillo elastico NBR

8 | Tope con banda de sellado Resina sintética 22 | Tope Aleacion de aluminio

9 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 23 | Banda antipolvo Acero inoxidable

10 | Soporte de polea Aleacion de aluminio 24 | Cojinete

11 |Eje de polea Acero inoxidable 25 | Cojinete
12 | Polea final Aleacién de aluminio Anodizado 26 | Espaciador Acero inoxidable
13 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Perno de ajuste de tension Acero al cromo molibdeno Cromado
14 | Brida de retorno Aleacion de aluminio Revestimiento 28 | Perno de fijacion de la polea| Acero al cromo molibdeno Cromado
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Serie LEFB

Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

LEFS

Servomotor AC

[
LEFB

LEFG ‘ LECSD‘

Precauciones
especificas
del producto

{



Serie LEFB

Diseno

LEFB32/40SJS

G2e

A—y

A—

@3%@%??

19

e T f oVo / [5) /
hﬂ \ A { J
[ ] \ e o 0 &
= El modelo de montaje inferior del motor es igual.
Lista de componentes Lista de componentes
N® Descripcion Material Nota N® Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 15 | Brida de retorno Aleacion de aluminio Revestimiento
2 |Rail guia 16 | Carcasa Aleacion de aluminio Revestimiento
3 |Correa 17 | Montaje del motor Aleacién de aluminio Revestimiento
4 | Soporte de correa Acero al carbono Chromating 18 | Cubierta del motor Aleacién de aluminio Anodizado
5 |Tope de correa Aleacion de aluminio Anodizado 19 | Cubierta final del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
6 |[Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Tope con banda Acero inoxidable
7 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Motor
8 | Tope con banda de sellado Resina sintética 22 | Casquillo elastico NBR
9 | Bloque final Aleacion de aluminio Revestimiento 23 | Banda antipolvo Acero inoxidable
10 | Cubierta de médulo final 24 | Cojinete
11 | Soporte de polea Aleacioén de aluminio 25 | Cojinete
12 | Eje de polea Acero inoxidable 26 |Cojinete
13 | Polea final Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Perno de ajuste de tension | Acero al cromo molibdeno Cromado
14 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado
141
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Dimensiones: Accionamiento por correa

Actuador eléctrico / sin vastago .
Accionamiento por correa Serie LEFB

LEFB25 / Tipo de montaje superior del motor

Cable del encoder (97)
Cable del motor (26)

3H9 (30.025 )

n x 4.5 prof. 3
<
© - - o o o o o
<
170
D x 170 (= E) 25[ 3
B
L
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 52 75 (1.4) . )
(112) Carrera 55 Perno de ajuste de la tension de la correa

e

Posicion de deteccion de fase Z del encoder; Nad) 7 || 3 +15

(2.2)

(M3: Distancia entre caras 2.5)

I+
o
[$)]

38.5
48

AL
(163)

M4 x0.7 38
Prof. de rosca 8 !

=i = | (terminal F.G.)

0| w©
+0.025 ‘CE © 17
93H9 (3% ) (102) 28
prof. 3
Superficie de referencia de 4xM5x0.8 64
montaje del cuerpo Nota ®) prof. rosca 8.5 _ 45
3 3
° ©
ﬁ - - : - | _EL
& === NI
Ko} Q — =
g 3Hg (10925
prof. 3
Opcién de motor: Con bloqueo
(75) (1.4)
&
(&Y
Dimensiones [mm] ;
Carrera L A B n D E Cable del encoder (67)
300 552 306 467 6 2 340 Cable del motor (o6) =
400 652 406 567 8 3 510 d - S
500 752 506 667 8 3 510 @ =0
600 852 606 767 10 4 680 | Cable de bloqueo (04.5)
700 952 706 867 10 4 680
800 1052 806 967 12 5 850 E ®
900 1152 906 1067 14 6 1020
1000 1252 1006 1167 14 6 1020
1100 1352 1106 1267 16 7 1190
1200 1452 1206 1367 16 7 1190
1388 12:2 1282 Eg; ;g g 1228 Nota 1) Si monta el actuador usando la superfi_cig de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de
1500 1752 1506 1667 20 9 1530 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
1800 2052 1806 1967 24 11 1870 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
2000 2252 2006 2167 26 12 2040 carrera del lado del motor.
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Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

[

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

LEFS

Servomotor AC

LEFB

[

H LEFG ‘LECSD‘

Precauciones
especificas
del producto

[



Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB25U / Tipo de montaje inferior del motor

3H9 (+00.025 )

N x g4.5
prof. 3
3 <+
© - - o o o =
<
&
170
D x 170 (= E) 25( 3
B
L
10 (109) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 52 75 (1.4)
(112) Carrera 55
(), ]l Posicién de deteccion de fase Z del encoder: Not2 ) 3+1.5 58
0o M4 x 0.7 38
gg'l" Prof. de rosca 8
£ pe— — — (terminal F.G.)
oo 5
[a\)
i | GJFael
0 | ©
o o 17 ) )
S # © Perno de ajuste de tension
I Cable del encoder (27) - ~ ! (M3: Distancia entre caras 2.5)
Cable del motor (26) =
0.025 E\T
@3H9 (120%%) (102) o
prof. 3 "
Superficie de referencia de 4 xM5x0.8 6
montaje del cuerpo Nota 1) prof. rosca 8.5 45
e ©
_ _ _ _ i - (3]
© (] =
— —— = _
H J .
I3 Lo} — =
g 3HQ (70925 )
prof. 3
Opcién de motor: Con bloqueo
75 (1.4)
e
Cable de bloqueo (04.5)
Dimensiones [mm] | Cable del encoder (97)

Carrera L A B n D E — o
300 552 306 467 6 2 340 1 . g
400 652 | 406 567 8 3 510 Cable del molor (06) 3 8
500 752 506 667 8 3 510 =
600 852 606 767 10 4 680 !

700 952 706 867 10 4 680 |

800 1052 806 967 12 5 850 i

900 1152 906 1067 14 6 1020 N

1000 1252 1006 1167 14 6 1020 g

1100 1352 1106 1267 16 7 1190

1200 1452 1206 1367 16 7 1190

1300 1552 1306 1467 18 8 1360 ) . ) )

1400 1652 1406 1567 20 9 1530 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de

1500 1752 1506 1667 20 9 1530 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)

1600 1852 1606 1767 22 10 1700 Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

1700 1952 1706 1867 22 10 1700 Aseglirese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con

1800 2052 1806 1967 24 11 1870 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.

1900 2152 1906 2067 24 11 1870 Nota 3) La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la

2000 2252 2006 2167 26 12 2040 carrera del lado del motor.

143

N

SVC




Actuador eléctrico / sin vastago

Serie LEFB

Accionamiento por correa
Dimensiones: Accionamiento por correa
LEFB32 / Tipo de montaje superior del motor
5H9 (?.030 )
n x25.5 prof. 5
.
©
o - - - - - o o o o
()
200
D x 200 (= E) 15| 5
B
L
(5) 64 (62) A (Recorrido de la mesa) Nota 2) 62 96 (1.4)
(65) Carrera 65 =~
| Gl Posicin de deteccion de fase Z del encoder: 023,/ [l 8 1.5 <
Cable del encoder (07)
Cable del motor (26) i
= =0
. 3 48
g' © Z
= i 7 =0
3 P
| (]
\
P de ajuste d i &
B5Hg (+0-030 erno de ajuste de tension
prof+0) (122) (M4: Distancia entre caras 7)
Superficie de referencia de montaje 4 x M6 x 1 70
del cuerpo Nota 1) prof. rosca 9.9 42
\ o <
_ ~ _ _._© h _ <
9 O
Y
; _ _ _ R R 1 [ __E
© i [
O O
M4 x0.7 8 5Ho (109%)
prof. rosca 8 prof. 5
(terminal F.G.)
Opcién de motor: Con bloqueo
96 (1.4)
|
5
. . |
Dimensiones [mm]
Carrera L A B n D E
300 590 306 430 6 2 400 ‘ Cable del encoder (27)
400 690 406 530 6 2 400 Cable del motor (g6)
500 790 506 630 8 3 600 )
600 890 606 730 8 3 600 Q E
700 990 706 830 10 4 800 ‘ Cable de blogueo (94.5) >~
800 1090 806 930 10 4 800 aH
900 1190 906 1030 12 5 1000 < 5@ ]
1000 1290 1006 1130 12 5 1000 ﬁ
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 ¢ : i
1200 1490 1206 1330 14 6 1200
1300 1590 1306 1430 16 7 1400
1400 1690 1406 1530 16 7 1400 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o0 use un pasador de
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 3 mm o més debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
1900 2190 1906 2030 20 10 2000 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2000 2290 2006 2130 20 10 2000 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
2500 | 2790 | 2506 | 2630 | 28 13 | 2600 carrera del lado del motor.
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Servomotor AC

[

Seleccion

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

[

LECA6
LECP6
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W ‘ LEFG LECSD‘

Precauciones

[

del modelo}

|

LEFS

LEFB
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[
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especificas
del producto



Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB32U / Tipo de montaje inferior del motor

5H9 (+00.030 )

N x@5.5 prof. 5
©
R
©
200
D x 200 (= E) t5]| 5
B
L
(5) 64 (62) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 62 96 (1.4)
(65) Carrera 65
B) . Posicion de deteccion de fase Z del encoder: No23 /1| (3 +1.5 70
ol O 48
o ©
S — <
| i —) ot ) [ i | |

55
30

|

‘ Perno de ajuste de tension
‘ (M4: Distancia entre caras 7)
I

(188)

(130.5)
AL

i Cable del encoder (27)

‘ Cable del motor (26)

&
#5H9 (g).oso ) (122 8
prof. 5
Superficie de referencia de 4xM6x1 ZZ
montaje del cuerpo Neta 1) prof. rosca 9.9
N ] _ RN 3
[ o ] I
v — - - - T~ ;
© | |Hn
| oY ro3 1]
M4 x 0.7 8 3 5H9 (+oo.030 )
prof. rosca 8 prof. 5
(terminal F.G.)
Opcién de motor: Con bloqueo
96 (1.4)
Dimensiones [mm] 2
Carrera L A B n D E i
300 590 306 430 6 2 400 ey
400 690 406 530 6 2 400
500 790 506 630 8 3 600 o
600 890 | 606 | 730 8 3 600 ~Cable de blogueo (045) - | = g
700 990 706 830 10 4 800 Cable del encoder (07) 1~
800 1090 806 930 10 4 800 ‘ Cable del motor (g6) =
900 1190 906 1030 12 5 1000
1000 1290 1006 1130 12 5 1000
1100 1390 1106 1230 14 6 1200 T
1200 1490 1206 1330 14 6 1200 §
1300 1590 1306 1430 16 7 1400 =
1200 LEI0 10 LoD e Z 1200 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
1500 1790 1506 1630 18 8 1600 cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de
1600 1890 1606 1730 18 8 1600 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1700 1990 1706 1830 20 9 1800 Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
1800 2090 1806 1930 20 9 1800 Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
1900 2190 1906 2030 22 10 2000 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2000 22900 2006 2130 D) 10 2000 Nota 3) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
2500 2790 | 2506 | 2630 28 13 2600 carrera del lado del motor.
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Actuador eléctrico / sin vastago
Accionamiento por correa

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB40 / Tipo de montaje superior del motor

N x 06.6

6H9 (+(§J.030 )

~ prof. 6
¥
e 4- . . . . . - .
200
D x 200 (= E) 60 5
B
L
(6) 66 (86) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 86 97.5 (1.4)
(89) Carrera 89 =]
[s2)
(O Posicion de deteccion de fase Z del encoder: Noa9Zwll« 3£1:5
<) :
gy
2%
| S R 0 1 i s : :
OT9®| ! |
© 3 © S % 5 /T
| - o 7l

61

/ Cable del motor (26)

Cable del encoder (97)

26H9 (+00.030 )

Perno de ajuste de tension
(M5: Distancia entre caras 8)

Cable del encoder (27)

Opcion de motor: Con bloqueo

97

(1.4)

(3.1)

i}
(243)

Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de

Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con

Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la

prof. 7 (170)
Superficie de referencia de 4 xM8x1.25 106
montaje del cuerpo Neta 1) prof. rosca 13 60
< @ Cable del motor (¢6)
_ _ _ N~ A n
e [ < ﬁ
ﬁ T\ A4
| © [0}
M4 x 0.7 8 ~
Prof. de rosca 8 6H9 (%)'030 )
(terminal F.G.) prof. 7
Cable del motor (26)
Dimensiones [mm]
Carrera L A B n D E
300 641.5 306 478 6 2 400
400 741.5 406 578 6 2 400
500 841.5 506 678 8 3 600
600 941.5 606 778 8 3 600 @E
700 1041.5 706 878 10 4 800 ‘
800 1141.5 806 978 10 4 800
900 1241.5 906 1078 12 5 1000
1000 1341.5 1006 1178 12 5 1000 g@@g 5
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200 |
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200
1300 1641.5 | 1306 | 1478 16 7 1400 Cable de bloqueo (04.5)
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 Cable del encoder (97)
1500 1841.5 1506 1678 18 8 1600
1600 1941.5 1606 1778 18 8 1600
1700 2041.5 1706 1878 20 9 1800 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1800 2141.5 1806 1978 20 9 1800
1900 2241.5 1906 2078 22 10 2000
2000 2341.5 2006 2178 22 10 2000 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2500 2841.5 2506 2678 28 13 2600
3000 | 33415 | 3006 | 3178 32 15 3000 carrera del lado del motor.
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Serie LEFB

Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(
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LEC-G
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Servomotor AC

LEFB
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del producto

{



Serie LEFB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB40U / Tipo de montaje inferior del motor

6H9 (+00.030 )

N x 96.6
~ prof. 6
e 4——- : . - - - - - -
200
D x 200 (= E) 60 5
B
L
(6) 66 (86) A (Recorrido de la mesa) Nota2) 86 97.5 (1.4)
(89) Carrera 89 90
(3), || Posicién de deteccién de fase Z del encoder: Notad) ~Il 3+1.5 61
[ 1 H |- | 1 ! 1
® Q|
otlJs| 3 (-
Q ™
wfe \
31° 3|
i @ '
i =6
©
S
‘ ]
/Cable del encoder (27) 26H9 (120%0) =
Cable del motor (26) prof. 7 (70) -
Superficie de referencia de 4 xM8 x1.25 106 Perno de ajuste de tensiéon
montaje del cuerpo Neta 1) prof. rosca 13 60 (M5: Distancia entre caras 8)
] ) ) X B
o ] <
0 ‘T\ A #F
E===.) |
o) + @)
= o © L
M4 x 0.7 8 ~ 6H9 (+o.030 )
Prof. de rosca 8 prof 70
(terminal F.G.) '
Opcién de motor: Con bloqueo
Cable de blogueo (04.5) 97 (1.4)
. . =1 ] i
Dimensiones [mm] @EB@ ]
Carrera L A B n D E (e} ‘
300 641.5 306 478 6 2 400 =
400 741.5 406 578 6 2 400
500 841.5 506 678 8 3 600 3 o
600 941.5 606 778 8 3 600 %
700 1041.5 706 878 10 4 800 E e
800 1141.5 806 978 10 4 800 Al
900 1241.5 906 1078 12 5 1000 !
1000 1341.5 1006 1178 12 5 1000
1100 1441.5 1106 1278 14 6 1200
1200 1541.5 1206 1378 14 6 1200 \
1300 1641.5 1306 1478 16 7 1400 /Cable del encoder (97) f,_:
1400 1741.5 1406 1578 16 7 1400 Cable del motor (06) =
1500 1841.5 1506 1678 18 8 1600 Nota 1) Si monta el actuador usando la superficie de referencia de montaje del
LY Jez e e L) [ e 1oLy cuerpo, establezca la altura de la superficie opuesta o use un pasador de
1700 2041.5 1706 1878 20 9 1800 3 mm o mas debido al biselado R. (Altura recomendada: 5 mm)
1800 2141.5 | 1806 1978 20 9 1800 Nota 2) La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
1900 2241.5 1906 2078 22 10 2000 Asegurese de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
2000 2341.5 2006 2178 22 10 2000 las piezas ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.
2500 28415 2506 2678 o8 13 2600 Nota 3) La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
3000 | 33415 | 3006 | 3178 | 32 15 | 3000 carrera del lado del motor.
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Driver de servomotor AC
Serie LECSL ]

Modelo de entrada de pulsos /
Modelo de posicionamiento

<
WWW

'i muum\wm

Modelo incremental

Serie LECSA

Modelo de entrada directa CC-Link

Modelo absoluto

Serie LECSC

O

Modelo de entrada de pulsos

Modelo absoluto

Serie LECSB

Tipo SSCNET III

Modelo absoluto

Serie LECSS

148

(Servo/24 VDC) / Servom:

[ Motor paso a paso

LECA6
LECP6

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘

” LEFS ]I

Servomotor AC

LEFB

%

‘ LEFG jResim

Precauciones
especificas
del producto



D r i ver d e servom OtO r AC Tension de alimentacion
Serie L E CSD L CTENG NI G 100/200/400 W

Modelo incremental ]

|

Modelo absoluto

149

100 a 120 VAC
200 a 230 VAC

|

serie LECSA (Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento)
[» =]

»

'

i

i

!
-
i

5 I ‘ iz eHasta 7 puntos de posicionamiento por tabla de puntos

o || *Tipo de entrada: Entrada de pulsos

E.:! '_ H|||i| eEncoder de control: Encoder incremental de 17 bits (Resolucién: 131072 pulsos/giro)
Ll ”HHH,HHW : *Entrada en paralelo: 6 entradas

| Salida en paralelo: 4 salidas

serie LECSB (Modelo de entrada de pulsos)

*Tipo de entrada: Entrada de pulsos
eEncoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)

eEntrada en paralelo: 10 entradas
Salida en paralelo: 6 salidas

(C-Link

ePosicionamiento de hasta 255 tablas de puntos (con 2 estaciones ocupadas)

¢ Ajuste de datos de posicion/datos de velocidad y arranque/parada

*Se pueden conectar hasta 32 drivers (con 2 estaciones ocupadas) con
comunicacién CC-Link

e Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link (Ver. 1.10, Velocidad max. de comunicacién: 10 Mbps)
*Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)

* Compatible con la red del controlador del sistema de servoaccionamiento de Mitsubishi Electric.
eCableado reducido y cable 6ptico SSCNET Ill para conexion instantanea

*El cable éptico SSCNET lll mejora la resistencia al ruido

*Se pueden conectar hasta 16 drivers con comunicacion SSCNET Il

*Protocolo de buses de campo aplicable: SSCNET IlI
(Comunicacién dptica de alta velocidad, velocidad max. de comunicacién bidireccional: 100 Mbps)

eEncoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/giro)
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Driver de servomotor AC
Modelo incremental

C€

. 5
Serie o 1
(Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento) 23
»n o
Modelo absoluto e —
g
] 2
Serie LECSB/LECSC/LECSS |,
(Modelo de entrada de pulsos)  (Modelo de entrada directa CC-Link)  (Tipo SSCNET Ilf) g |iIJ
=
rll_ §
o
. T =)
Forma de pedido m g
: s
3
g0
LECS [A[1]-[S1 a4 i
Tipo de driverl : y 5
A Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento LECSA LECSB LECSC LECSS =
(Para encoder incremental) —
B Modelo de entrada de pulsos Modelo de motor compatible ©o®©
(Para encoder ?bsoluto) . Simbolo Tipo Capacidad Encoder g%
c Mode(lg :; Zitéiﬁird;f;’é?uﬁ,?'L'”k $1 | Servomotor AC (S2) 100 W LI LU
: S3 | Servomotor AC (S3) 200 W Incremental -1
S (Pagzzfcij%’jalzg—sglluto) S4 | Servomotor AC (S4)* 400 W —
S5 | Servomotor AC (S6) 100 W (0]
L. . L. S7 | Servomotor AC (S7) 200 W Absoluto L
Tension de alimentacion e = (&)
S8 | Servomotor AC (S8)* 400 W wl
; ;83 : ;gg zig :gﬁgg :i = Solo disponible para tensién de alimentacién “200 a 230 VAC”. -~
Dimensiones Y
LECSAC] Para LECSA (-S1,S3 Para LECSA [1-S4 8
135 M 40 2 x 06 orificio de montaje 50 -l
(Gosordefspe el et 5 | (6rosor e superciedel cojnete ) I
ml z 5 Z
= R : <
H””HHH =00000000000000 i mE o
=] . CNP1 . CNP1 O
1% 1% L
| | ene2 || |one2 — -
ol o : P/ ol o : V Nombre del conector Descripcion
2 = ] 2 = CN1 Conector de sefiales 1/0 —
o p CN1 ona " CN1 CN2 Conector del encc.>der,
— CN3 Conector de comunicacion USB N
T } HH ” HH ” HH H H H H H HH = | CN2 M /% CNP1 | Conector de alimentacién del circuito principal T8
H = d N CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control Iill
[te) 0 6 2
6 S
[ S—
§
LECSBO] $
135 (Para LECSBLI-S5, S7) 26 orificio de montaje 5 20 E
| 170 (Para LECSBLI-S8) (Grosor de la superficie del cojinete 4) w
— — o -
ey o
1 B* cne e
. N Nombre del conector Descripcion O
[ L] . | CN3 CN1 Conector de senales 1/0 8
Qs = CN2 Conector del encoder w
3 CN1 o 8 CN3 Conector de comunicacion RS-422 -]
I] CN4 Conector de la bateria
HHHH CN5 Conector de comunicacion USB (LE
) 51| ene CN6 Conector de monitor analdgico (]
L onector de alimentacion del circuito principa
B CNP1 | Conector de aimentacion del circuito rincipa -
|:| F] 0 D] | CN4 CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control o
I - ~ CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor | |5 8 8
: g o £as
UUOUOUUTD X 558
£8%

(14

* Bateria incluida.
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Serie LECSL ]

Dimensiones

LECSCL]

40

135 (Para LECSCLI-S5, S7) 6
170 (Para LECSC[I-S8)

2 x 96 orificio de montaje
(Grosor de la superficie del cojinete 4)

168
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+ Bateria incluida.

LECSS[J
40
135 (Para LECSSLI-S5, S7) 6
170 (Para LECSS[I-S8) 2 x @6 orificio de montaje
(Grosor de la superficie del cojinete 4)
0 THT
P i &
| =2
CNP1
N
‘ [Hﬂﬂﬂﬂ o
[ (s
g o o| ENP2 CN1A
2 2
CNP3 CN1B
WW | CN2
e et
[0 0 Il o
© 6 Bateria*®

+ Bateria incluida.

151 5%

Nombre del conector

Descripcion

CN1 Conector CC-Link

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de comunicacion RS-422
CN4 Conector de la bateria

CN5 Conector de comunicacion USB
CN6 Conector de sefales I/0
CNP1 | Conector de alimentacion del circuto principl
CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
CNP3 Conector de alimentacion del servomotor

Nombre del conector Descripcion

Conector de eje delantero para

CN1A cable optico SJSCNET 1l P
Conector de eje trasero para

CN1B cable 6ptico SJSCNET IIIp

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de sefales I/0

CN4 Conector de la bateria

CN5 Conector de comunicacion USB

CNP1 | Conector de alimentacion del circuito principal

CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control

CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor




Driver para servomotor AC Serie LE CSI:'

£3
ER-]
8 E
33
—
Caracteristicas técnicas o
(=)
=
serie LECSA Sl
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4 ‘§ h
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 % =
Encoder compatible Encoder in(_:’remental de 17 bits 2
(Resolucion: 131072 p/rev) § -
) .| Tension de alimentacion [V] | Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) S
g::nm:i:':lmn Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC s
Corriente nominal [A] 3.0 l 5.0 15 [ 2.4 [ 45 Slm
Alimentacién Tension de alimentacion de control [V] 24 VDC § h
de control Fluctuacion de tension admisible [V] 21.6 a26.4 VDC % _
Corriente nominal [A] 0.5 5
Entrada en paralelo 6 entradas 2
Salida en paralelo 4 salidas e —
Frecuencia max. de impulsos de entrada [pps] 1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector abierto) [TeYTe)
Ajuste del rango de posicidn de entrada [impulso] 0 a +65535 (Unidad de comandos de impulsos) <<
.. | Error excesivo +3 giros 00O
Funcion —— - - L
Limite de par Ajuste de parametros ]
Comunicacion Comunicacion USB
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o0 menos (sin condensacion) (.?
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —20 a 65 (sin congelacion) 8
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 0 menos (sin condensacion) |
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 600 700 -
o
serie LECSB (ui
Modelo LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8 -l
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400 I
. En r oluto de 18 bit
Encoder compatible (R:cs)gﬁjc?t?:: 2621(151 p?r(te)v)S ?<5
L. . L - Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz
—— Tension de alimentacion [V] | Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAé (50/60 H)z) I._IIJ
principal | Fiyctuacién de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC rasica 1708253 VAC —
Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 1.5 [ 2.6
Alimentacién Tension de alimentacion de control [V] | Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) f.’l.)
decontrol | Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC w
Corriente nominal [A] 0.4 0.2 |
Entrada en paralelo 10 entradas e
Salida en paralelo 6 salidas :g:
Frecuencia max. de impulsos de entrada [pps] 1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector abierto) §(
Ajuste del rango de posicidn de entrada [impulso] 0 a +10000 (Unidad de comandos de impulsos) §
Funcién Error excesivo +3 giros m
Limite de par Configuracion de parametros o configuracion de entrada analégica externa (0 a 10 VDC) LL
Comunicacién Comunicacién USB, comunicacién RS422*1 I'_I|J
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion) -
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 0 menos (sin condensacion) %
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC) (&)
Peso [g] 800 1000 liIJ
*1 La comunicacién USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.
O
L
Ll
-l
228
2835
S3E
S82s
i
152
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Serie LECS! ]

Caracteristicas técnicas

serie LECSC

Modelo

LECSC1-S5

LECSC1-S7

LECSC2-S5

LECSC2-S7

LECSC2-S8

Capacidad del motor compatible [W]

100

200

100

200

400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 p/rev)

Alimentacion | Tensién de alimentacién [V] Monofasica 100 a 120 VAC Trifés’ic_a 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
principal (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Trifasica 170 a 253 VAC, Monofasica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 3.0 5.0 0.9 1.5 2.6
. » L . L Monofasica 100 a 120 VAC Monoféasica 200 a 230 VAC
Alimentacién | Tension de alimentacién de control [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz)
de control Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 0.4 0.2
Protocolo de buses de campo aplicable (Version) Comunicacion CC-Link (Ver. 1.10)
Cable de conexion Cable CC-Link Ver. 1.10 (Cable de par trenzado apantallado de 3 hilos)*!
N¢ de estaciones remotas 1a64
Longitud Velocidad de comunicacion [bps] 16 k 625 k 25M 5M 10M
C,ara.cterl'sticas de cable Longitud total max. del cable [m] 1200 900 400 160 100
tecnlca.s de” Longitud del cable entre estaciones [m] 0.2 0 mas
comunicacion |~ L . 1 estacion ocupada (I/O remotas 32 puntos/32 puntos)/(Registro remoto de 4 palabras/4 palabras
Area de ocupacién VO (Entradas/Salidas) 2 estaciones ogupad(as (I/O remotas %4 puntos/'234 purztc()s)/(gRegistro remoto dg 8 palabragls palab)ras)
N2 de drivers conectables Ha§ta 42 (cuando 1 estapién esta ocupa}da por 1 dri\{er), HastaI32 (gqando 2 estaciones
estan ocupadas por 1 driver), cuando sélo hay estaciones de dispositivo remoto.
Entrada de registro remoto Disponible con comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas)
Disponible con comunicaciéon CC-Link y comunicacion RS-422
Entrada de n® de tabla de puntos Comunicac?c?n CC-L!nk (1 estacién ocupada): 31 puntos
| Comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos
Método de Comunicacién RS-422: 255 puntos
comandos
Disponible con comunicaciéon CC-Link
Entrada de posicionamiento de indexador | Comunicaciéon CC-Link (1 estacién ocupada): 31 puntos
Comunicacién CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos

Funcion de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS-422%2

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o0 menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800

1000

+1 Si el sistema consta de cables CC-Link Ver. 1.00 y Ver. 1.10, se aplican las especificaciones de la Ver. 1.00 a las extensiones de cable y a la longitud de cable entre estaciones.

%2 La comunicacion USB y la comunicacién RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.

serie LECSS

Modelo LECSS1-S5 LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8
Capacidad del motor compatible [W] 100 200 100 200 400
Encoder compatible Encoder gpsoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 p/rev)

. B L. . L. Monofasica 100 a 120 VAC Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Alimentacién| Tension de alimentacion [V] (50/60 Hz) Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Princpal -l ctuacién de tension admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC Trifasica 170 a 253 VAC, Monofasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A] 3.0 5.0 0.9 1.5 2.6

, B L . . Monofasica 100 a 120 VAC Monofasica 200 a 230 VAC
Alimentacion| Tension de alimentacion de control [V] (50/60 Hz) (50/60 Hz)
decontiol I ctuacion de tension admisible [V] Monofésica 85 a 132 VAC Monofésica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A] 0.4 0.2

Protocolo de buses de campo aplicable SSCNET Il (Comunicacion 6ptica de alta velocidad)

Funcién de comunicacion Comunicacion USB

Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g] 800 [ 1000
153
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:'

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAL-[]

Alimentacion del circuito principal NFB MC

Monofasica 200 a
o
Monofasica 100 a

Alimentacion del circuito

de control
24 VDC

CNP1

L1 Resistencia
regenerativa
L2 integrada U

230 VAC

120 VAC 7 e

CNP2
Protector de circuito '~ ~""""" !
‘ I+24V 1 CN2
<ov o [[H]

Motor

Detector

] Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | * Accesorios

Nombre delterminal

Funcién

Detalles

&)

Tierra de proteccion (PE)

Debe conectarse a tierra a través del terminal de tierra del servomotor
y de la tierra de proteccion (PE) del panel de control.

L1 ; i Conecte la alimentacién del circuito principal.
Alimentacion | 8 fsica 100 a 120 VAG. 50180 Hz
Lo | delcircuito principal | | Ecsa2: Monofésica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
Terminal para conectar la regeneracion opcional
P LECSAL-S1: No conectado de fabrica.
Regeneracion LECSA[I-S3, S4: Conectado de fabrica.
c opcional « Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion
de modelo", conéctela a este terminal.
U Alimentacién del servomotor (U)
V Alimentacién del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W).
w Alimentacién del servomotor (W)

Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | * Accesorios

Nombre del teminal Funcién Detalles
24V Alimentacion del Lado de 24 V de alimentacién del circuito de control (24 VDC)
circuito de control (24 V) | que suministra al driver
oV Alimentacion del Lado de 0 V de alimentacion del circuito de control (24 VDC)

circuito de control (0 V)

que suministra al driver

o
5

§<CO'UEE@@

AAARAAAAA A
B
Q00000000

24V

A A
-
QO

oV
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Seleccion
del modelo

|

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

Servomotor AC
}[ LEFS

LEFB

[

LEFG jResim [

Precauciones
especificas
del producto

{



Serie LECS! |

Ejemplo de cableado de alimentaciéon: LECSB, LECSC, LECSS

LECSB1-[]
LECSC1-0J
LECSS1-[]

LECSB2-[]
LECSC2-[]
LECSS2-[]

Para monofasica 200 VAC

L. NFB NFB
Monofasica——x Trifasica —X
200 a 230 ! 200 a 230 g
VAC Motor VAC g

}( 1
" Regeneracion " " Regeneracion T
| opcional ] | opcional L
CN2 Detector

NFB
Monofasica

—X
100 a 120 VAC | [
—X,

Detector

Para trifasica 200 VAC

Nota) Para alimentacién monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacién debe conectarse a los terminales L1 y L2 sin conectar nada a L.3.

] Conector de alimentacién del circuito principal: CNP1

+ Accesorios

Nomore e teming] Funcion Detalles
L1 Alimentacion Conecte la alimentacién del circuito principal.
Lo del circuit LECSB1/LECSC1/LECSS1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2
©l CITCUO | | FCSBY/LECSC2/LECSS2: Monofésica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, Lz
Ls principal Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién: L1, Lz, L3
N No conectar.
E; Conectar entre P1y P2. (Conectado de fabrica.)

Conector de alimentacioén del circuito de control: CNP2 | = Accesorios

Nombre gelteminel Funcion Detalles
P Regeneracion Conectar entre Py D (conecta_dp de fabrica) . y ,
C ional = Si se requiere la regeneracion opcional para la "Seleccion de modelo”,
D opciona conéctela a este terminal.
’ L Conecte la alimentacién del circuito de control.
L
" Aé'"l‘ef‘tac_'f” LECSB1/LECSC1/LECSS1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién: Li1, Lzt
el eireulto | | EcsBo/l ECSC2ILECSS2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50160 Hz Terminal de conexidn: L1, Lat
Las de control Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11, L2t

Conector del motor: CNP3

* Accesorios

Nov ¢ femine Funcién Detalles
U Alimentacién del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentaci6n del servomotor (W)

155
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SVC

CNP3|
i U ! U Motor
LV o v
W oW
CN2 Detector
LECSB
S Ejemplo de
L1 @ ol vista frontal
L2 @ m
L3 @ m ?;
v O Ll
P1 @ D] ;=
P2 ,© [ SEI
-
P O —|L
a5
C :.8 Y=
D |/ ]
L | O —g

]
l
0l
]
L21 n@ D]
0l
0l
]

O
©
)

o
o
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Ejemplo de cableado de seiial de control: LECSA

Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a un PLC (FX3U-LICIMT/ES) fabricado por Mitsubishi Electric igual que cuando se usa en
modo de control de posicién. Consulte el manual de funcionamiento de LECSA y cualquier literatura técnica o manual de funcionamiento

de su PLC y de la unidad de posicionamiento antes de conectar el producto a otro PLC o unidad de posicionamiento.

PLC

|

2m

0 menos Netas)

FX3u-LICJMT/ES (Fabricado por Mitsubishi Electric)

Alimentacién
del
secuenciador

Parada forzada
Servo ON

Reinicio

Final de carrera de giro en avance

Final de carrera de giro en retroceso

. FaIIo Nota 3)

Bloqueo de freno
electromagnético

S/S
24V LECSA
= Nota 4) Nota 4)
L CN1 CN1
Nota 2) M
. 24 VDC DICOM| 1 9 | AM —
N oPC| 2 N
S FDOCOM 13 12 | MBR RA2
Y000 [ﬁf f’ §2 PP | 23
CoM1 [? — . 1
Y010 [ ‘/ NP | 25
coM3 o 10 m o0 menos
15 | LA ‘V ”””” ‘/ ””” v
Y004 [:1 ‘” = CR | 5 16 | LAR [ . L
ome T T 17 | LB |- £ =
- i = 18 | LBR |- ] ;
- =T INP | 10 19 | 17 [ ‘/ -
A—F—[ 20 TR ] i
XCEO [% P 3 | RD | 11 14 | LG } 777777777777 %
XOoO = ( — OP | 21 Placa| SD
A ~ LG | 14
A T
k SD |Placa
Nota 4)
CN1
\11\ EMA1 8
SON| 4
T RES| 3
[N)
o LSP| 6
T~ LSN| 7
10 m o0 menos
CNP1

Detector de impulsos de fase A
(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase B
(Accionador de linea diferencial)

Detector de impulsos de fase Z
(Accionador de linea diferencial)

Comun control

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentacion del circuito del
driver (CNP1) a la tierra de proteccion (PE) del panel de control.
Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC £10% 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefiales de
comando I/O; al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulte el "Manual de funcionamiento" para

las corriente necesaria para interfaz.

Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si estd desactivado (se produce una alarma), detenga la sefal del secuenciador

usando el programa de secuencia.
Nota 4) Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.
Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método

diferente de accionamiento de la linea diferencial, el valor sera 10 m o inferior.
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Serie LECSL ]

Ejemplo de cableado de seinal de control: LECSB

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a una unidad de posicionamiento (QD75D) fabricada por Mitsubishi Electric igual que
cuando se usa en modo de control de posicién. Consulte el manual de funcionamiento de LECSB y cualquier literatura técnica o manual
de funcionamiento de su PLC y de la unidad de posicionamiento antes de conectar el producto a otro PLC o unidad de posicionamiento.

LECSB
Unidad de posicionamiento QD75D ;4 \/nc nota2)
(Fabricado por Mitsubishi Electric) ’gm
onNt 21 |DIcOM
B——1 Fallo M2 3
DICOM| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Pt Deteccion de velocidad cero
CLEAR | 13 CR | 41 23 | ZspP RA2 .
Pt Limitacién de par
READY | 11 RD | 49 Pt Finalizacién de posicionado
PULSE F+ | 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF- | 16 PG 11
PULSER+ | 17 NP | 35 ___10m o menos
PULSER- | 18 NG | 36 4 | LA X ‘/ -4 Detector de impulsos de fase A
PGO 9 LZ 8 5 | LAR — i1~ (Accionador de linea diferencial)
PGO COM| 10 LZR| 9 6 LB : : l/ : : Detector de impulsos de fase B
LG 3 7 | LBR - - L L~ (Accionador de linea diferencial)
SD |Placa ‘®‘ 777777777777 75— Comdn control
34 | LG (CARRIEEE = Comiin control
10 m 0 menos Nt2® o o omun contro!
33 | OP — —— Detector de impulsos de fase Z
1_[P15R ﬁ‘ ————= (Colector abierto)
Placa| SD
10 m o menos Nota d) 2 m 0 menos
CN1
Parada de emergencia \11\ EMG| 42
Servo ON SON| 15 Nota 4)
Reinicio o RES| 19 CN6
Control de proporcion > PC | 17 3 | MOt +10 VDG Monitor analdgico 1
Seleccion del limite de par extemno TL | 18 1 LG 4*%_1 0VDC
Final de carrera de giro en avance T~ LSP | 43 2 | MO2 = Monitor analdgico 2
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 44 2 m o menos
Ajuste del limite superior S o Docow_47
L,J o d I,p_ T@V 2 Ip1sR| 1
imite de par analégico ! L
+10 V/Par maximo o o -II-_IE: 2;
N 2 é%
SD |Placa
2 m 0 menos
PE Nota 1)

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentacién del circuito del
driver (CNP1) a la tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC +10% 300 mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Nota 5) Para entrada de impulsos de comando con un método de accionamiento de linea diferencial. Para el método de colector abierto, es 2 mm o

menos.
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:'

Ejemplo de cableado de seial de control: LECSC

LECSC
Nota 2) CN6 o
24VDC| Bt
Alimentacion CN6 14 | RD RA1 t Listo
— N}
“T
AW DICOM) S 15 | ALM RA2 t Fallo Metad
. DOCOM| 17 Bt
Parada forzada 71\ EMG| 1 16 | ZP RA3 t Finalizacion del retorno al origen
Grapa de proximidad I~ DOG| 2
Final de carrera de giro en avance I~ LSP| 3 — 71707r[1707 T?i‘?f —
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN| 4 13 LZ : : ‘/ : : Detector de impulsos de fase Z
10 m 6 menos 26 | LZR - = L1, (Accionador de linea diferencial)
11 | LA : : ‘/ : : Detector de impulsos de fase A
24 | LAR - .t » (Accionador de linea diferencial)
12 LB : : l/ : : Detector de impulsos de fase B
25 | LBR |- = Lt (Accionador de linea diferencial)
23 | LG {l””””””ij Comuin control
Placa| SD *
PE Nota 1)
CN1
—
e /\ (
) )
CC-Link

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del driver (marcado como ©) a la tierra de

proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC +10% 150 mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esté activo durante las condiciones normales. Si estd desactivado (se produce una alarma), detenga la sefal del secuenciador

usando el programa de secuencia.
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Serie LECS! ]

Ejemplo de cableado de seial de control: LECSS

10 m o0 menos

10 m o menos

LECSS
Nota 2) Nota 4) Nota 4)
24 VDC CN3 CN3
4 |
' DICOM| 5 13 | MBR RA1
DOCOM| 3 Pt Bloqueo de freno electromagnético No#2)
Parada forzada \11\ EM1| 20 9 | INP RA2 D
- . S B Posicién de entrada
Limite de carrera superior (FLS) D11 2 15 | ALM RA3 |
Limite de carrera inferior (RLS) T~ D12 | 12 B Fallo Neta3)
Grapa de proximidad (DOG) - — D13 | 19 10 |DICOM
Spmmmemom-m |
6 LA * Detector de impulsos de fase A
16 | LAR ; (Accionador de linea diferencial)
7 LB : Detector de impulsos de fase B
17 | LBR ! (Accionador de linea diferencial)
8 LZ : Detector de impulsos de fase Z
18 | LZR ! (Accionador de linea diferencial)
11 LG J‘ Comun control
4 | MO1 Monitor analdgico 1
. ) ) 1 LG
Controlador del sistema de servoaccionamiento . .
14 | MO2 Monitor analégico 2
Cablle optico SSCNET 1] Netas) CN1A
F (opcional) Il F] Placa| SD
L L 1
2 m o menos
CN1£ SWi1
il
SW2 | Nota7)
12
PE Nota 1)
LECSS Nota 6)
CN1A (Eje 2)
F] SW1
4
CN1B SW2 | Nota7)
2
L
12
Cable 6ptico SSCNET II| Nt
(opcional) LECSS Nota 6)
CN1A (Eje 3)
B SWi1 . - .
L] Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de
conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del
CN1E SW2 | Nota7) driver (marcado como ©) a la tierra de proteccion
L] (PE) del panel de control.
19 Nota 2) Para usar la interfaz, suministre 24 VDC £10% 150
mA usando una fuente externa.
L= Nota 3) El fallo (ALM) esta activo durante las condiciones
LECSS Nota 6) normales.
CN1A (Eje n) Si estd desactivado (se produce una alarma),
] SwWi & ;
] detenga la sefal del secuenciador usando el
[ programa de secuencia.
CN1B SW2| nota?) Nota 4) Las sefales con el mismo nombre se conectan en el
Tansn NO‘EE interior del driver.
P Nota 5) Use los siguientes cables 6pticos SSCNET III.
12 Para ver los modelos de cable, consulte "Cable éptico
SSCNET III" en la pag. 123.
Cable Modelo de cable |Longitud de cable
Cable dptico SSCNET Ill| LE-CSS-[] | 0.15m a3 m
Nota 6) Las conexiones desde el Eje 2 se omiten.
Nota 7) Se pueden ajustar hasta 16 ejes.
Nota 8) Asegurese de colocar un tapén en los terminales
CN1A/CN1B no usados.
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Opciones

Driver de servomotor AC Serie LE CSI:'

Cable de motor, cable de bloqueo, cable de encoder (LECSL] comtin)

LE-CS

Tipo de motor

El Servomotor AC l

Descripcion de cable @

M Cable del motor

B | Cable de bloqueo

E | Cable del encoder

Tipo de cable A

;Direccién del conector

Lado del eje

S | Cable estandar

R Cable robético

Longitud de cable (L) [m]e

2

2

5

5

A

10

LE-CSM-I]: Cable del motor

i

| ]

(30)

(13.7)

L

LE-CSB-[I: Cable de bloqueo

I

19

(29.6)

L

LE-CSE-LII: Cable del encoder

)

QEEI%
(30)

L

* LE-CSM-SIO es MR-PWS1CBLLIM-ALI-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-S] es MR-BKS1CBLOM-AC-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-SU es MR-J3ENCBLLOIM-ALI-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSM-RCO] es MR-PWS1CBLIOM-A-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-RI es MR-BKS1CBLLIM-ALI-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-ROO es MR-J3ENCBLIIM-A-H fabricado por Mitsubishi Electric.

Conector 110

LE-CSN

Tipo de driver

LECSAL], LECSCL]

LECSBLI

wn m >

LECSSL]

= LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa),

LE-CSNA

LE-CSNB

fabricados por 3M o elemento equivalente.

LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa),

fabricados por 3M o elemento equivalente.

LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa),

fabricados por 3M o elemento equivalente.

O
2

LE-CSNS

33.3
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Serie LECS!L |

Opciones

Cable 6ptico SSCNET Il

LE-CSS -

Tipo de motor—l—
| S [ servomotor AC |

Longitud de cable

Regeneracion opcional (LECSL] comuin)
LEC-MR-RB-

Tipo de regeneracion opcional

L L| 015m 032 | Potencia de regeneracion admisible 30 W
Descripcion de cable K| 03m 12 |Potencia de regeneracion admisible 100 W
l S [Cable dptico SSCNET ”" J 0.5m « Confirmar la regeneracion opcional a utilizar en
1 1m "Seleccion de modelo”.
* LE-CSS-0J es MR-J3BUSLIM . LA
fabricado por Mitsubishi Electric. 3 3m g 15 ©
%ﬂ«
® @l orficode [ 28—
montaje 06
Cable I/O
LEC-CSN Ao 1.
. . i (- | ©
Tipo de driver ) - T
A LECSAD, LECSCD Longltud de cable (L) [m] (]
B LECSBL] (1l 15 | |
S LECSSL]
6
21 20) LC LD |, ©
Lado driver Lado PLC N® pin LB
90 15 Pin 1
Dimensiones [mm)]
i = R ‘ Modelo LA LB [ LC LD
w 1500 u LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
* MR-RB-[J fabricado por Mitsubishi Electric.
# LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricado por Sumitomo 3M Limited o articulo equivalente.
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricado por Sumitomo 3M Limited o articulo equivalente.
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa) .z . . ° .
fabricado por Sumitomo 3M Limited o articulo equivalente. Diam. ext. de cable Dimensiones / N* de pin
+ Tamafo de conductor: AWG24 Ref. producto | @D | | Ref.producto | W | H T U [Nedepinn
LEC-CSNA-1| 11.1 | |LEC-CSNA-1 37.2 14 14
Cableado LEC-CSNB-1| 13.8 | [LEC-CSNB-1| 39 |52.4|12.7| 18 26
LEC-CSNA-1: N° de pin 1 .a 26 LEC-CSNS-1| 9.1 | |[LEC-CSNS-1 33.3 14 21
LEC-CSNB-1: N° de pin 1 a 50
LEC-CSNS-1: N°de pin1a 20
Nedepin [ N®de par | Color del Marca en [Color de | |Ndepin [N de par | Color del Marca en |Colorde| [N°depin | N°de par | Color del Marca en | Color de
del conector | de cable |aislamiento| el cable |lamarca| | del conector|de cable |aislamienio| el cable  |la marca| | del conector | de cable |aislamiento| el cable la marca
1 - Roj 1 - - Roj - - .- Roi
1 Naranja 0l 9 10 Rosa 0l 35 18 |Blanco 0io
2 - Negro 20 - - Negro 36 N . . Negro
3 Gris |™ Rojo 21 |- - Rojo 37  [mmmm | Rojo
2 11 [N 1 Amarill
4 claro |mm Negro 22 bl ey Negro 38 o i p—p—— Negro
Roj 2 Roj Roj
° 3 |Blancol— ol 8| o |LED === ol 391 20 | Rosa == | Rojo
6 - Negro 24 gris  |wm = mm Negro 40 mmmm | Negro
- j N B . j N BN BN B . j
! 4 | Amarillo Rojo || | 25 13 | Blanc Rojo | | | 41 21 |Naranja Rojo
< 8 - Negro | | o | 26 - - Negro| | o | 42 == = = mm = Negro
- Roj e 27 - . . Roj = 4 i = | Roj
821 5 |Rosa ojo || ® 14 |Amarillo oo ||| 43| ,, |Gris ojo
c| 10 - Negro 28 = - Negro 44 claro |wm mm mm = mm| Negro
11 . |- - Rojo 29 - - - Rojo 45 = mmm Rojo
N 1 R 2 BI
12 6 ek =y Negro 30 5 052 | o Negro 46 8 (] p——— Negro
1 1 - . Roj 1 N N . Roj 47 = Roj
3|  |ars 0jo 811 16 |Narana ol0 24 | Amarilo oL
14 claro |mm mm Negro 32 N . .. Negro 48 = mm = mm mm| Negro
15 = Rojo 33 LED mmmm | Rojo 49 === === Rojo
BI 17 - 2 R
16| 8 |Blanco Negro 34 gris |mm mm mmmm | Negro 50 | % | M o o mm Negro
71 g | Amario [ Rojo
18 - - Negro
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Driver para servomotor AC Serie LE CSI:‘

Opciones

El[=p——— \ﬂ

T

. Cable USB

. PC Software de configuracién
LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™)

Drivers

Software de configuracion (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS comtin)
LEC-MR-SETUP221

Idioma de visualizacion
— |Version en japonés
E Version en inglés

+ MRZJW3-SETUP221 fabricado por Mitsubishi Electric.

Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para el entorno de trabajo y la informacién de actualizacion de version.
MR Configurator™ es una marca comercial registrada o marca comercial de Mitsubishi Electric.

Se puede usar un PC para realizar ajustes, visualizacién de forma de onda, diagnéstico, lectura/escritura de
parametros y funcionamiento de prueba.

PC compatible
Si usa el software de configuracion (MR Configurator™), use un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes condiciones
Requisitos de hardware

Software de configuracién (MR Configurator™)

Equipo LEC-MR-SETUP2210]
Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
) ® ) .
Sist. operativo W!ndows XP I?@rofessmnal / Home Edmon,. . . .
Nota 1) Nota 2) Nota 3) Windows Vista® Home Basic / Home Premium / Business / Ultimate / Enterprise
PC Windows®7 Starter / Home Premium / Professional / Ultimate / Enterprise
Espacio DD disponible 130 MB o més
Interfaz de comunicacion Use el puerto USB
Resoluciéon 1024 x 768 o mas
Display Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucién (16 bits).
Conectable al PC anterior
Teclado Conectable al PC anterior
Raton Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior
Cable USB LEC-MR-J3USB Nota 4,5)

Nota 1) Antes de usar un PC para ajustar el método de tabla de puntos/método de programacion de LECSA o la entrada del n® de tabla de puntos de
LECSC, actualice el software a la version C5 (japonés) /version C4 (inglés). Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para la informacion de
actualizacién de version.

Nota 2) Windows, Windows Vista, Windows 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.

Nota 3) Este software puede no funcionar adecuadamente dependiendo del PC que esté usted utilizando.

Nota 4) No compatible con Windows XP de 64 bits® y Windows Vista de 64 bits®.

Nota 5) Haga el pedido del cable USB por separado.

Cable USB (3 m) Bateria (inicamente para LECSB, LECSC o LECSS)
+ MR-J3USB fabricado por Mitsubishi Electric. « MR-J3BAT fabricado por Mitsubishi Electric.

Cable para conectar le PC y el driver cuando se usa el Bateria de recambio.

software de configuracion (MR Configurator™). Los datos de posicion absoluta de mantienen instalando una

No use ningun otro cable. bateria en el driver.

— \
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Al

Serie LECS! |

Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Disefio / Seleccion \

Manipulacién

A\ Advertencia

1. Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse
un fallo de funcionamiento o dafios en el driver. 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 tension de trabajo
antes de empezar. Confirme ademas que la tensién de trabajo no sea
inferior a la tension especificada durante el funcionamiento.

2. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.

En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de
funcionamiento o dafos al driver/actuador. Compruebe las
caracteristicas técnicas antes del uso.

3. Instale un circuito de parada de emergencia.

Instale un sistema de parada de emergencia en el exterior de la
proteccién, 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.

4. Para evitar riesgos y dafnos 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.

5. Si existe riesgo de incendio o lesiones personales

debidas a una generacion anomala de calor, chispas,
humo generador por el producto, etc., corte la corriente
de la unidad principal y del sistema inmediatamente.

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. No toque nunca el interior del driver ni de sus disposi-

tivos 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. Use unicamente la combinacion especificada de

actuador y driver.
De lo contrario, puede danar el driver o el otro equipo.

5. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear la

pieza de trabajo mientras el actuador se esta moviendo.
De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

6. No conecte la alimentaciéon ni encienda el producto

hasta que confirme que la pieza de trabajo se puede
mover de forma segura dentro del area que puede ser
alcanzada por la pieza.

El movimiento de la pieza de trabajo 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 tensiéon con un comprobador durante

163

mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

10.

12.

13.

14.

15.

17.

A\ Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de funcio-

namiento o dafos en el driver. No toque el driver
cuando la corriente esté activada.

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

No use el producto en un area en la que pueda estar
expuesto al polvo, polvo metadlico, virutas de mecanizado
o salpicaduras de agua, aceite o productos quimicos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

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

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

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 radiacién 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 driver o en sus
dispositivos periféricos.

No use el producto en un ambiente con cambios de
temperatura ciclicos.

De lo contrario, puede provocar fallos en el driver o en sus
dispositivos periféricos.

No use el producto en lugares donde se generen picos
de tension.

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 puede deteriorar o dafar
los circuitos internos del mismo. Evite la presencia de fuentes que
generen picos de tension y las lineas de tension.

16. No instale el producto en un lugar expuesto a vibraciones

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

En el caso de que una carga generadora de picos de
tension, como un relé o una electrovalvula, sea excitada
directamente, utilice un producto que incorpore un
sistema de absorcion de picos de tension.

Montaje

A\ Advertencia

1. Instale el driver y sus dispositivos periféricos sobre

un material no inflamable.
La instalacion directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

2. No instale el producto en un lugar expuesto a

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

3. El driver debe montarse en una pared vertical en

direccion vertical.
Ademas, no cubra las conexiones de succion/escape
del driver.

4. Instale el driver 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.



Al

Serie LECS! ]

Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com

|

Fuente de alimentacién |

|

Mantenimiento

APrecaucion

1. Utilice una alimentacién poco ruidosa entre las lineas

y entre la corriente y la tierra.
Cuando el ruido sea alto, use un transformador de aislamiento.

. 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 driver y de
sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

1. El

A\ Advertencia

driver resultara dafado si se afade una
alimentacion comercial (100V/200V) a la potencia del
servomotor del driver (U, V, W). Asegurese de
comprobar el cableado en busca de errores cuando se
conecte el suministro de alimentacion,

. Conecte correctamente los extremos de los cables U,
V, W desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de
la potencia del servomotor. Si los cables no coinciden,
sera imposible controlar el servomotor.

|

Puesta a tierra \

A\ Advertencia

1. Para el actuador de puesta a tierra, conecte el cable

de cobre del actuador al terminal de tierra de
proteccion (PE) del driver y conecte el cable de
cobre del driver a tierra a través del terminal de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.

No los conecte directamente al terminal de tierra de
proteccién (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver
| S
5o | ]
Terminal PE J Actuador
O

2. En el improbable caso de que la toma a tierra

provoque un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse.

N

1.

2.

SVC

. No

A\ Advertencia

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

Realice las comprobaciones
funcionamiento adecuadas
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.

de
el

pruebas
completar

y
tras

. No desmonte, modifique ni repare el driver ni sus

dispositivos periféricos.

. No coloque ninguin elemento conductor ni inflamable

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

lleve a cabo una prueba de resistencia al
aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva.

. Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.

Disefie el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento.
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Actuador eléctrico / sin vastago
Guia de soporte / Serie (11-)LEFG

Seleccion del modelo §

Carga nominal

=

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

Unidad: [N]
Carga nominal | LEFG16 LEFG25 LEFG32 LEFG40
Carga nominal dindmica bésica 6250 8950 16500 22700
Carga nominal estatica basica| 8350 13900 22000 34500

Precision de la mesa

Lado B—

Lado A

@ /
Lado D
Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
Modelo
(1) Paralelismo de recorrido entre 1 lado C y el lado A | (2 Paralgismo de recorrido entre el ado D y el lado B
LEFG16 0.05 0.03
LEFG25 0.05 0.03
LEFG32 0.05 0.03
LEFG40 0.05 0.03

Nota) El paralelismo de recorrido no incluye la precision de la superficie de montaje.
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0.08

E 006 A EFG32_

S LEFG25 / L = 30 mm)

€ (L =25 mm)

2 004 Lerats__ 4~

§ (L =20 mm) LEFG40

a L =37 mm

§ 0.02 /// //)/
/

/
0
0 100 200 300 400 500

Carga W [N]

Nota 1) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de

15 mm se monta y fija a la mesa

Nota 2) Compruebe la holgura y el juego de la guia por separado.




Momento dinamico admisible

Seleccién de modelo/ Serie (1 1')LEFG

* Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza estd en voladizo en una direccién. Si el centro de gravedad de la
pieza esta en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmaci6n. http://www.sme.eu
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'g m: Carga de trabajo [kg] odelo 5 E
‘€ | Me: Momento dindmico admisible [N-m] §
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Guia pasiva

Serie (11 )LEFG

(11-)LEFG16, 25, 32, 40

E|emplo de aplicacion

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

I 1
I
| el
I LEF > 1
. . Lo . I i = s
Guia pasiva diseflada para sujetar las ! (Lacg d@"’er) S 3 = =,
piezas con un importante voladizo. : * = 5 o \/ o
® Las dimensiones son las mismas que las del ! | s —
cuerpo de la serie LEF, por lo que la instalacién es | L ! > ;
sencilla y contribuye a reducir el trabajo de : ‘ff// : ‘\;g.
instalacion y montaje. | !:"p |
* Las bandas de sellado incluidas como estandar : N |
evita las salpicaduras de grasa y la entrada de ! Guia pasiva (LEFG) I
particulas extranas del exterior. . )
Forma de pedido
Guia pasiva
0 gTamaﬁo eTipo de paso de montaje @Carrera [mm]
— Aire libre 16 Simbolo| LEFG16 | LEFG25 | LEFG32 | LEFG40 Nota 50 50
11-" | Serie para sala limpia 25 s ° ° ° ° Accionamiento por husillo a bolas Motor paso a a a
+ S6lo en accionamiento 32 paso / Servomotor (24 VDC) / Servomotor AC 3000 3000
por husillo a bolas 40 BT| @ [ J [ J — | Accionamiento| Motor paso a paso / Servomotor (24 VDC)
BS| — o [ ([ ) por correa Servomotor AC
Tabla de carreras aplicables
Accionamiento por husillo a bolas / §
Carrera
Modelo [mm]| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 (1000|1100{1200
(11-)LEFG16-S | ©¢ | ©¢ | ©¢  ®© © o o o o o — | —  — | —|—|—|—|—|—|—|—1]-—
(11-)LEFG25-S | ®© | ®© | ®© © © © o o o o o o o o o o —  — | —|—|—|—
(11-)LEFG32-S | ®© | © | ©¢ ®© © © ©o o o o o o [ K o o | o || — | —
(11-)LEFG40-S | — | — | ®© | ®© | © & ©  © © © ©o o o o o o o o o o o o
* Carreras no disponibles para serie 11-LEFG.
Accionamiento por correa / BT
Vodol Carrm 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
LEFG16BT | — | — | — | —|— | ®¢| —|—|—| @6 | —| @ | — @6 | —| 06| — & | — | o
LEFG25-BT | — | — | —|—|—| ® | —|—|—| ®@|— | ®@ | — &6 | —| &6 — 0o — | o
LEFG32BT | — | — | —|—|—| ®| —|—|—]| @ | —| @6 | —  ®&6 | —| &6 | — & — | o
Carrera
Modelo [mm] 1100(1200{1300|1400|1500(1600|1700| 1800|1900 (2000
LEFG16-BT - -] —]—-]—|—|—=]1—-1-
LEFG25-BT — e |- | —| @ | — | — | ®e|— | @
LEFG32-BT - e | -] —| €| — | — | e|—| e
Accionamiento por correa/ BS RIS
Modeio "% | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [ 1000
LEFG25-BS | — | — | — | — | — | ®¢ | — | ®@ | — | @6 | — | & | — | &6 | — | & — | o — | o
lEFG32BS | — | — | — | — | — | @ | — | @ | — | @6 | — | ® | —| 6| — | ® — | 6| — | o
LEFG40BS | — | — | —|—|—| ® | — | ®@ | —| & — & — | &6 — & — | o — o
Carrera
Modelo mm| 1100(1200{1300|1400|1500|1600|1700| 1800|1900 (2000 |2500|3000
LEFG25-BS ® & 6 &6 o o o o o o —  —
LEFG32-BS ® & 6 &6 & o o o o o o
LEFG40-BS ® &6 6 &6 o o o o o o o o
167
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Guia pasiva Serie (1 1')LEFG

o
532
Qo
8 E
> g
»n o
~—
Peso —
o
S
Accionamiento por husillo a bolas / S 3l
Carrera S|
Modeln "am| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | |E LM
S | -
(11-)LEFG16-S | 0.25 [ 0.31 | 0.37 | 0.43 | 049 055 | 061|067 (073079 — | — | — | — | — | — | — | — [ = [ — ] |3
(11-)LEFG25-S | 0.56 | 0.67 | 0.78 | 0.89 | 1.00 | 1.11 |1.22 [ 1.33 | 1.44 | 155 166|177 | — | — | — | — | — | — | — | — | |&
11-)LEFG32-S | 0.92 | 1.08 | 1.23 | 1.4 | 1.56 | 1.72 | 1.88 | 2.04 | 2.20 | 2.36 | 252 | 2.88 | 2.84 | 3.00 | 3.16 |3.22 | — | — | — | — | |9 —
<
(11-)LEFG40-S | — | — [207 | 229|251 |2.72 | 2.94 | 3.15 | 3.37 | 3.58 | 3.80 | 4.01 | 4.23 | 4.44 | 4.66 | 4.87 | 5.09 | 5.30 | 6.52 | 6.73 | |
=
Accionamiento por correa / BT ™
Carrera gl
e nj| 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000 | My
LEFG16BT | — | — | — | — | — |062| — | — | — [086| — |098] — |11 | — [122] — [134| — [146] |&|=d
LEFG25-BT | — | — | — | — | — [125| — | — | — [169] — [191| — [213]| — |285| — |257| — |279] |&
LEFG32-BT — | —[—=1—=-—[]T—=10192] —] — ] — [256] — [288] — [320] — [352] — [384] — [416] |=
Carrera
Modeln mm] | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 ©©
LEFGI6BT | — | — | — | — | — | — | — | = | — | = g%
LEFG25-BT | — (323 — | — [389| — | — |455| — |4.99 ]
LEFG32-BT — |480| — | — |576| — | — |672| — |7.36 I
Accionamiento por correa / BS
Modolo Ca”‘m 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000| | @
LEFG25-BS | — | — | — | — | — |125| — | — | — [169] — [191| — |213| — [235| — |2567| — |2.79 8
LEFG32-BS | — | — | — | — | — |[172| — [204]| — |[236| — |268| — |300| — [332| — |364| — |3.96 -
LEFG40BS | — | — | — | — | — |[272| — [315| — |358| — |401| — |444| — |487| — |530| — |573
Carrera
Vsl am] | 1100 | 1200 | 1300 | 1400 | 1500 | 1600 | 1700 | 1800 | 1900 | 2000 | 2500 | 3000 Y
LEFG25-BS | 3.01 | 3.23 | 3.45 | 3.67 | 3.89 | 4.11 | 433 | 455 | 4.77 499 | — | — ()
LEFG32-BS | 4.28 | 4.60 | 4.92 | 5.24 | 5.56 | 5.88 | 6.20 | 6.52 | 6.84 | 7.16 | 8.76 | — |-_||J
LEFG40-BS | 6.16 | 6.59 | 7.02 | 7.45 | 7.88 | 8.31 | 8.74 | 9.17 | 9.60 | 10.03 | 12.18] 14.33
<
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Serie(11-)LEFG

Dimensiones: LEFG16

Accionamiento por husillo a bolas / (11-)LEFG16-S

N x23.5
¢I T . — — T
3 R R
100
D x 100 (= E) F
B
L
7 |.(37), A (Recorrido de la mesa) 36_|.7
—— 11-LEFG —— o
o 3
—-—— - @ 1 T "3
~
= [ ]
72 ]
Conexién de vacio (40)
M5x0.8x5 4xM4x0.7 o4 | | @3H9 (%)
prof. rosca 6.4 - prof. 3
% & s -
==—————=rc5f
0
3H9 +8.025
. . prof. 3
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F
(11-)LEFG16-S-50 144 57 | 130 15

(11-)LEFG16-S-100 194 107 | 180 4 — —
(11-)LEFG16-S-150 | 244 | 157 | 230
(11-)LEFG16-S-200 | 294 | 207 | 280 5 > | 200
(11-)LEFG16-S-250 | 344 | 257 | 330
(11-)LEFG16-S-300 | 394 | 307 | 380 8 s | 200 | 40
(11-)LEFG16-S-350 | 444 | 357 | 430
(11-)LEFG16-S-400 | 404 | 407 | 480 | 2 | 400
(11-)LEFG16-S-450 | 544 | 457 | 530
(11-)LEFG16-S-500 | 594 | 507 | 580 | 12 5 | 500

Accionamiento por correa (Motor paso a paso / Servomotor (24 VDC)) / LEFG16-BT

Nnxe3.5
¢I . = f —
™
150
D x 150 (= E) 20
B
L
7 (92) A (Recorrido de la mesa) 36 |7
. 8|%
(72)
40
4xM4x0.7 24| | 23H9 (\3%%)
prof. rosca 6.4 - prof. 3
@ = = 75 -
AT — — _ _ _ | g O)
=3 2]
2l
()
3H9 (+g.025)
Dimensiones [mm] prof. 3
Modelo L A B n D E
LEFG16-BT-300 449 307 435 6 2 300
LEFG16-BT-500 649 | 507 | 635 | . 4 600
LEFG16-BT-600 749 | 607 | 735
LEFG16-BT-700 849 | 707 | 835 | 12 5 750
LEFG16-BT-800 949 | 807 | 935| ., 6 900
LEFG16-BT-900 1049 | 907 | 1035
LEFG16-BT-1000 1149 | 1007 | 1135 16 7 1050
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Guia pasiva Serie (1 1')LEFG

53
g 2
- - (7]
Dimensiones: LEFG25 33
Accionamiento por husillo a bolas / (11-)LEFG25-S =
N x g4.5 S
; . — = e
© T i ) r 1 5|
N e — W
S|
120 A
D x 120 (= E) F &
B S __
S
L =
10 | (52) A (Recorrido de la mesa) 51 10 58 % m
—— 11-LEFG —— Lf?loo 28 oL
% = L 2 m
j S S - [ s3] 1 21
D ﬁ | © >
© ® N3 S
(8} o R o
- =
(102) S M —
Conexién de vacio ‘—'6 4
Ret/s 4xM5x08 | == o | o3Ho (5%) ©©
prof. rosca 8.5 - prof. 3 <o
& 5 & =t + 00
] I [ 0| © Ll
‘ i 1
& £ &
Lﬂ L
@ 3H9 (+8.025) (5
prof. 3 Cl)
Dimensiones mm] Dimensiones [mm] I}
Modelo L A[B [n|[DJE]JF Modelo L[A][B [n[DJE]F -~
(11-)LEFG25-S-50 | 180 57 | 160 20 (11-)LEFG25-5-450 | 580 | 457 | 560 | . | , | 480 I
(11-)LEFG25-S-100 | 230 107 | 210 4 — — (11-)LEFG25-S-500 | 630 | 507 | 610
11-)LEFG25-S-150 | 280 | 157 | 260 (11-)LEFG25-S-550 | 680 | 557 | 660 -
11-)LEFG25-S-200 | 330 | 207 | 310 | > | 220 (11-)LEFG25-5-600 | 730 | 607 | 710 | 12 | 5 | 600 | oo o
11-)LEFG25-S-250 | 380 | 257 | 360 35 (11-)LEFG25-S-650 | 780 | 657 | 760 &)
11-)LEFG25-S-300 | 430 | 307 | 410 (11-)LEFG25-5-700 | 830 | 707 | 810 | |, | & | 759 '-_'IJ
11-)LEFG25-S-350 | 480 | 357 | 460 | 8 3 | 360 (11-)LEFG25-S-750 | 880 | 757 | 860
11-)LEFG25-S-400 | 530 | 407 | 510 (11-)LEFG25-S-800 | 930 | 807 | 910 | 16 | 7 | 840 —
<
o
Accionamiento por correa (Motor paso a paso / Servomotor (24 VDC)) / LEFG25-BT f_ﬁ
|
nx o4.5 L
. . I N u p—
© \ \ \ ’
© . _ B B .
E
= | u,
170 L
D x 170 (=E) 25 Ll
B |
<
L 5
10 (109) A (Recorrido de la mesa) 51 10 58 ° ——
£
9 o 38 S
| < [
A S A @ 1 fvemmr) o
® @ o
¢v ) - i | h
(102) « -~
4xM5x0.8 ig @3H9 (*3°%)
prof. rosca 8.5 ~ prof. 3 S —
- . = . 0
HE_ - - . I —TH g3 (]
%& ot 5 o
7 2
[e2]
3H9 (+g.025)
prof. 3 (0}
Dimensiones mm] Dimensiones [mm] LUJL
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E -l
LEFG25-BT-300 487 | 307 | 467 | 6 2 340 LEFG25-BT-1200 | 1387 | 1207 | 1367 | 16 7 | 1190
LEFG25-BT-500 687 | 507 | 667 | 8 3 510 LEFG25-BT-1500 | 1687 | 1507 | 1667 | 20 9 [ 1530 P
LEFG25-BT-600 787 | 607 | 767 | o 4 680 LEFG25-BT-1800 | 1987 | 1807 | 1967 | 24 11| 1870 S8%8
LEFG25-BT-700 887 | 707 | 867 LEFG25-BT-2000 2187 | 2007 | 2167 | 26 12 | 2040 SE8
LEFG25-BT-800 987 | 807 | 967 | 12 5 850 sa=
LEFG25-BT-900 1087 | 907 [ 1067 | ,, s | 1020 £E®3
LEFG25-BT-1000 1187 | 1007 | 1167
17
ZS\NC 0



Serie(11-)LEFG

Dimensiones: LEFG25

Accionamiento por correa (Servomotor AC) / LEFG25-BS

171

N

n x 94.5
N = > *\‘
© | i | |
® _
170
Dx 170 (=E) 25
B
L
10 (109) A (Recorrido de la mesa) 51 10 58
0| o ﬁ»
| <
R S [Sp) Il
T T 1 ( i
®
g
(102)
4xM5x0.8 ig #3H9 (*5.9%°)
prof. rosca 8.5 L prof. 3
2 il =
_ _ _ J ol o
[Se] Yo
3 £ = =
2l
3H9 (+g.025!
prof. 3
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E

LEFG25-BS-300 487 307 467 6 2 340
LEFG25-BS-400 587 | 407 | 567 510
LEFG25-BS-500 687 | 507 | 667

LEFG25-BS-600 787 | 607 | 767 | 680
LEFG25-BS-700 887 | 707 | 867

LEFG25-BS-800 987 807 967 12 850
LEFG25-BS-900 1087 | 907 | 1067 | ., 1020
LEFG25-BS-1000 1187 | 1007 | 1167

LEFG25-BS-1100 1287 | 1107 | 1267 16 1190
LEFG25-BS-1200 1387 | 1207 | 1367

LEFG25-BS-1300 1487 | 1307 | 1467 18 1360
LEFG25-BS-1400 1587 | 1407 | 1567 20 1530
LEFG25-BS-1500 1687 | 1507 | 1667

LEFG25-BS-1600 1787 | 1607 | 1767 29 10 1700
LEFG25-BS-1700 1887 | 1707 | 1867

LEFG25-BS-1800 1987 | 1807 | 1967 o4 11 1870
LEFG25-BS-1900 2087 | 1907 | 2067

LEFG25-BS-2000 2187 | 2007 | 2167 26 12 2040

24
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Guia pasiva Serie (1 1')LEFG

5
g2
. . K]
Dimensiones: LEFG32 23
Accmna.mlento i — —— - N nxo55 9
por husillo a bolas / T - i - - - - 2 "
(11-)LEFG32-S ———— 5[
€L
D x 150 (= E) 15 =3 |
B 3
[5)
L el
10 (62) A (Recorrido de la mesa) 61 10 %
—— 11-LEFG —— olo g
S| © o
S s i M- 2|0
o
o
& | -l
(122) S
70 +0.030 =
4 x M6 x 1 o5H9 (™) L
prof. rosca 9.9 l<4—2>1 prof. 5
a = = S ©®©
0 3s it
j © © SrR—e (ljJ) (1]
0 |
[Te} 5H9 (+8.030)
Dimensiones mm] Dimensiones prof. 5 [mm] o
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E T
(11-)LEFG32-S-50 200 57 | 180 (11-)LEFG32-S-500 | 650 507 | 630 (@]
(11-)LEFG32-S-100 | 250 | 107 | 230 4 — — (11-)LEFG32-S-550 | 700 | 557 | 680 10 4 600 ]
(11-)LEFG32-S-150 | 300 | 157 | 280 (11-)LEFG32-S-600 | 750 607 | 730 -
(11-)LEFG32-S-200 | 350 | 207 | 330 (11-)LEFG32-S-650 | 800 657 | 780
(11-)LEFG32-S-250 400 257 380 6 2 300 (11-)LEFG32-S-700 850 707 | 830 12 5 750
(11-)LEFG32-S-300 | 450 | 307 | 430 (11-)LEFG32-S-750 | 900 757 | 880 -
(11-)LEFG32-S-350 | 500 | 357 | 480 (11-)LEFG32-S-800 | 950 807 | 930 o
(11-)LEFG32-S-400 | 550 | 407 | 530 8 3 450 (11-)LEFG32-S-850 | 1000 | 857 | 980 14 6 900 (&)
(11-)LEFG32-S-450 600 457 580 (11-)LEFG32-S-900 1050 907 | 1030 L_IlJ
. ‘ ; - 11-)LEFG32-S-950 | 1100 | 957 | 1080
*Cuando se use una guia de soporte para el tipo LEFS32{ 000 (Tipo de motor en ( 16 7 1050
paralelo), pida un espaciador para la mesa por separado, ya que la altura de la mesa es (11-)LEFG32-S-1000] 1150 | 1007 | 1130 —
diferente. <
Ref. del espaciador para mesa: LEF-TS32 (Para més informacién, consulte la pagina 173.) o
. . O
Accionamiento por correa (Motor paso a paso / Servomotor (24 VDC)) / LEFG32-BT T
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Dimensiones mm] Dimensiones [mm] o
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E L
LEFG32-BT-300 509 307 489 6 2 400 LEFG32-BT-1200 1409 | 1207 | 1389 14 6 1200 [TT]
LEFG32-BT-500 709 507 689 8 3 600 LEFG32-BT-1500 1709 | 1507 | 1689 18 8 1600 =
LEFG32-BT-600 809 607 789 LEFG32-BT-1800 2009 | 1807 | 1989 20 9 1800
LEFG32-BT-700 909 707 889 10 4 800 LEFG32-BT-2000 2209 | 2007 | 2189 22 10 2000 -
LEFG32-BT-800 1009 | 807 | 989 €28
LEFG32-BT-900 1109 [ 907 | 1089 | ., 5 | 1000 SE3
LEFG32-BT-1000 1209 | 1007 | 1189 S3s
£83

* Cuando se use una guia de soporte para el tipo LEFS32] OO0 (Tipo de motor en paralelo), pida un espaciador para la mesa por separado, ya que la altura de la mesa es diferente.
Ref. del espaciador para mesa: LEF-TS32 (Para més informacién, consulte la pagina 173.)
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Serie(11-)LEFG

Dimensiones: LEFG32

Accionamiento por correa (Servomotor AC) / LEFG32-BS
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4 - [ - 4 1
° i - ) \
i J
200
D x 200 (= E) 15
B
L
10 (62) A (Recorrido de la mesa) 61 10
| 29
I T s D 0
LI 1 1)
T
(122)
AxMex1 © o5H9 ('3)
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prof. 5
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E
LEFG32-BS-300 450 | 307 | 430 5 400
LEFG32-BS-400 550 | 407 | 530

LEFG32-BS-500 650 | 507 | 630
LEFG32-BS-600 750 | 607 | 730
LEFG32-BS-700 850 | 707 | 830

8 3 600

LEFG32-BS-800 950 | 807 | 930 '° 4 | 800
LEFG32-BS-900 1050 907 | 1030 12 5 1000
LEFG32-BS-1000 1150 | 1007 | 1130
LEFG32-BS-1100 | 1250 | 1107 | 1230 | . s | 1200
LEFG32-BS-1200 1350 | 1207 | 1330
LEFG32-BS-1300 1450 | 1307 | 1430 16 7 1400
LEFG32-BS-1400 | 1550 | 1407 | 1530
LEFG32-BS-1500 1650 | 1507 | 1630 18 8 1600
LEFG32-BS-1600 | 1750 | 1607 | 1730
LEFG32-BS-1700 | 1850 | 1707 | 1830 | o s 1800

LEFG32-BS-1800 1950 | 1807 | 1930
LEFG32-BS-1900 2050 | 1907 | 2030 | ,, 10 | 2000 # Cuando se use una guia de soporte para el tipo LEFS32f 00 (Tipo de
LEFG32-BS-2000 2150 | 2007 | 2130 motor en paralelo), pida un espaciador para la mesa por separado, ya
LEFG32-BS-2500 2650 | 2507 | 2630 | 28 13 2600 que la altura de la mesa es diferente.

Ref. del espaciador para mesa o
LEF-TS32 s ] 5

©)
©
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Dimensiones: LEFG40

Guia pasiva Serie (1 1')LEFG -

Seleccion
del modelo

Accionamiento por husillo a bolas / (11-)LEFG40-S
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Dimensiones mm] Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
(11-)LEFG40-S-150 354 157 328 4 — 150 (11-)LEFG40-S-650 854 657 828
(11-)LEFG40-S-200 404 | 207 | 378 (11-)LEFG40-S-700 904 | 707 | 878 | 12 5 750
(11-)LEFG40-S-250 454 257 428 6 2 300 (11-)LEFG40-S-750 954 757 928
(11-)LEFG40-S-300 | 504 | 307 | 478 (11-)LEFG40-S-800 | 1004 | 807 | 978
(11-)LEFG40-S-350 | 554 | 357 | 528 (11-)LEFG40-S-850 | 1054 | 857 | 1028 | 14 6 900
(11-)LEFG40-S-400 604 | 407 | 578 8 3 450 (11-)LEFG40-S-900 1104 | 907 | 1078
(11-)LEFG40-S-450 654 457 628 (11-)LEFG40-S-950 1154 957 | 1128 16 7 1050
(11-)LEFG40-S-500 704 507 678 (11-)LEFG40-S-1000 | 1204 | 1007 | 1178
(11-)LEFG40-S-550 | 754 | 557 | 728 | 10 4 600 (11-)LEFGA40-S-1100 | 1304 | 1107 | 1278 [ o N
(11-)LEFG40-S-600 804 607 778 (11-)LEFG40-S-1200 | 1404 | 1207 | 1378

Y

Accionamiento por correa (Servomotor AC) / LEFG40-BS
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Dimensiones imm] Dimensiones P [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFG40-BS-300 504 307 478 5 400 LEFG40-BS-1300 1504 | 1307 | 1478 16 7 1400
LEFG40-BS-400 604 | 407 | 578 LEFG40-BS-1400 1604 | 1407 | 1578
LEFG40-BS-500 704 | 507 | 678 8 3 600 LEFGA40-BS-1500 | 1704 | 1507 | 1678 [ . 8 | 1600
LEFG40-BS-600 804 | 607 | 778 LEFG40-BS-1600 | 1804 | 1607 | 1778
LEFG40-BS-700 904 707 878 10 4 800 LEFG40-BS-1700 1904 | 1707 | 1878 20 9 1800
LEFG40-BS-800 1004 [ 807 | 978 LEFG40-BS-1800 | 2004 | 1807 | 1978
LEFG40-BS-900 1104 907 | 1078 12 5 1000 LEFG40-BS-1900 2104 | 1907 | 2078 20 10 2000
LEFG40-BS-1000 1204 | 1007 | 1178 LEFG40-BS-2000 2204 | 2007 | 2178
LEFG40-BS-1100 1304 [ 1107 | 1278 | 6 1200 LEFG40-BS-2500 | 2704 | 2507 | 2678 | 28 13 | 2600
LEFG40-BS-1200 1404 | 1207 | 1378 LEFG40-BS-3000 | 3204 | 3007 | 3178 | 32 15 | 3000

SVC

O

l

LEFS

LEFB

[ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) / Servomotor (24 VDC) \

(

LECA6
LECP6

LEC-G

W‘ LECPA ‘ LECP1

Servomotor AC
[ LEFs

LEFB

[

LEFG LECSD‘ [

Precauciones
especificas
del producto
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/\ Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo
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 = ) 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 Pellgro :+  due, sino se evita, podria causar lesiones graves o |

la muerte.
SR |
P TI e 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 estd 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 o
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 pr‘0'h|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
, . . P . . mediante pruebas de homologacién 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.

SMC Corporation (Europe)

Austria @ +43 (0)2262622800  www.smc.at office@sme.at Lithuania @ +370 52308118 www.smlt.ft info@smclt.lt

Belgium @ +32 (0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be | Netherlands & +31 (0205318888  www.smcpneumatics.nl info@smcpneumatics.nl
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Finland @& +358207513513  www.smcfi smcfi@sme.fi Slovakia @ +421(0)413213212  www.smc.sk office @smc.sk

France @ +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@smc-france.fr | Slovenia @& +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.



