.
Nuevo

Pinzas eléctricas C€ N

@ Funcion de prevencion de caidas integrada @ Ahorro energético
(Mecanismo de bloqueo automatico integrado en todas las series) Consumo eléctrico reducido gracias al

La fuelrza de amgrre de Ias. piezas se mantleng cuando mecanismo de bloqueo automatico.
se detiene o reinicia. Las piezas se pueden retirar con
accionamiento manual.

@ Cuerpos compactos y opciones de carrera larga @ Funcion de comprobacion del amarre integrada.
Disponible con fuerza de amarre equivalente a la Identifica las piezas con diferentes
de las pinzas neumaticas ampliamente utilizadas. dimensiones y detecta el montaje y

@ Posibilidad de ajustar la posicion, la velocidad la retirada de las piezas.
y |a fuerza. (64 posiciones)

Tipo Z (2 dedos) Tipo ZJ (2 dedos)

Compactas y ligeras, diversas fuerzas de amarre Con cubierta antipolvo (equivalente a IP50)

Serie LEHZ 3 tipos de materiales de cubierta (inicamente la parte del dedo)
amaf aﬁi‘;’:l’:dé . Fuerza de amarre [N] _
amafio ’
[mm] Basico | Compacto @ Serie LEHZJ
10 4 2a6 - Carrera/ |Eyer75 de amarre [N]
6al4 ‘_;1,-« % Tamaio| ambos lados
16 6 3a8 [mm] Basico | Compacto
20 10 10 4 3a6
16 a 40 11a28 6al4
25 14 16 6 4a8
32 22 52 a130 — 20 10
16 a40 11a28
84a210 25

Tipo F (2 dedos) Tipo S (3 dedos)

Puede sujetar varios tipos de piezas con una carreralarga.  Puede sujetar piezas redondas.

Serie LEHF Serie LEHS
Carrera / Fuerza y Carrera/ | Fyerza de amarre [N]
Tamano| ambos lados | de amarre . Tamano| didmetro —
[mm] [N] [mm] Basico | Compacto
10 16 (32) 3a7 10 4 22a55 | 1.4a35
20 24 (48) 11a28 20 6 9a22 7a17
S, - 32 32 (64) 482120 32 8 362 90 _
S S 40 | 40 (80) 722180 40 12 522130 —
& ’ (): Carrera larga

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) :

Controlador/Driver

.

PTipo sin programacion [

PTipo de entrada de impulsos

PTipo programable
serie LECPA

serie LECP6

« 64 posiciones
« Entrada usando el kit de ajuste del
controlador o consola de programacion

Serie LEH S

CAT.EUS100-77E-ES

serie LECP1

» 14 posiciones
« Ajuste del panel de control




Pinza eléctrica de 2 dedos

©00000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000000a

Serie LEHZ/Tamaro: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/Tamano: 10, 16, 20, 25
Serie LEHF/Tamaiio: 10, 20, 32, 40

eCompacta y ligera @®Cubierta antipolvo de estanqueidad equivalente a P50)
Diversas fuerzas de amarre e Evita la entrada de virutas de mecanizado, polvo, etc.

® Evita las salpicaduras de grasa, etc.

Peso: 169 ¢ @3 tipos de materiales de cubierta
(LEHZ10) (Unicamente la parte del dedo)

® Goma de cloropreno (negra): Estandar
© Goma fluorada (negra): Opcién

® Goma de silicona (blanca): Opcion

Cubierta antipolvo
PeSOLE.|!21§5 g G i del encoder
( ) v "“% './Goma de silicona

Cubierta disefada sin
protuberancias

El disefio doblado hacia dentro
no crea protuberancias cuando
la cubierta se abre y cierra,
evitando asi las interferencias
con el funcionamiento de otros
dispositivos.

(LEHZJ)

KOPCiones de dedos\ /_\ /_\
- Serie LEHZ Serie LEHZJ
N

Tornillo de ajuste del Tornillo de
accionamiento manual accionamiento manual

Para apertura y cierre de los dedos Para apertura y cierre de los dedos
(cuando la alimentacin estd desactivada) (cuando la alimentacién esté desactivada)
|/ (i
m Cubierta antipolvo del encoder
e ——
' ———
Montaje con orificios [L

roscados laterales | ' I mﬁ |

Husillo trapecial ' Husillo trapecial
@ @ Reducida resistencia Reducida resistencia a
Taladro pasante en la a la friccion gracias a & © la friccion gracias a un
direccion de aperturalcierre G} Mt o un tratamiento especial tratamiento especial
Y p
7 & &

Cubierta antipolvo

Guia lineal Prevencion del defecto de alineacidn de la guia lineal

El defecto de alineacion de la
\_ ) guia lineal se evita con 2 pasadores
de posicionamiento.

Guia lineal Prevencion del defecto de alineacion de la guia lineal

El defecto de alineacion de la guia
lineal se evita con 2 pasadores de
posicionamiento.

Dedos planos

Caracteristicas 1
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Pinza eléctrica de 3 dedos

Serie LEHS/Tamaiio: 10, 20, 32, 40

® Larga carrera, permite agarrar

® Aplicable a piezas de trabajo esféricas
varios tipos de piezas de trabajo

Peso: 1 85 g

(LEHS10)

Carrera:

Max. 40 mm

2 Peso: 1 50 g
Carrera: e o
Max.

(LEHF40K2-40)

(LEHF40K2-80)

Serie LEHF
Tomnillo de ajuste del accionamiento
manual / Ambos lados

Serie LEHS

Husillo trapecial

Tornillo de ajuste del
accionamiento manual
Para apertura y cierre Reducida resistencia a Para apertura y cierre de los
de los dedos la friccion gracias a un dedos (cuando la alimentacion
(cuando la alimentacién | tratamiento especial estd desactivada)
esta desactivada)
j::'» 73— — '
@ @ % Reducida resistencia a
_E=_ la friccion gracias a un
- - - - g tratamiento especial
= i
I==1| Il PATNY H
T o\
| O

Prevencion del defecto de
alineacion de la guia lineal
El defecto de alineacion de la guia

lineal se evita con 2 pasadores de
posicionamiento.

Se emplea una estructura de guiado por cuna
Se puede obtener un tamafio compacto y
una gran fuerza de amarre gracias a su
mecanismo de guiado por cufa deslizante.

O
5
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Serie LEH

<Variaciones de montaje>
Serie LEHZ/LEHZJ

{ [N Cuando se usa la rosca del lateral |[F] Cuando se usalaroscadela |[[§ Cuando se usa larosca de la parte

del cuerpo i placa de montaje i posterior del cuerpo
T | 17 | 1
]7 Pasador de Pasador de
- - posicionamiento : - | posicionamiento : - | Pas_agior de_
3 3 posicionamiento
o 7 | =) | ::ﬁ <4
O O | Direccion de 3 Direccion de
Direccion de ‘ : : )
montaje montaje 3 montaje

Serie LEHF

{ [N Cuando se usa la rosca del cuerpo | [E] Cuando se usalaroscadela |[§ Cuando se usa larosca de la parte
: placa de montaje . posterior del cuerpo

Pasador de 1DireCCjén de
montaje

| posicionamiento

Direccion de Direccion de
| montaje montaje
00 | oo p | ) =
q i Pasador de Pasador de
I posicionamiento : posicionamiento

Serie LEHS

i [N Cuando se usa la rosca de la i [F] Cuando se usa la rosca de la
| placa de montaje | parte posterior del cuerpo
Pasador de
; | ; ! posicionamiento
Direccion de Pasador de 3 Direccion
| montaje posicionamiento | de montaje
-
Se puede seleccionar la direccion de montaje del cable del motor.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS Serie LEHF
Entrada en el Entrada en el
Entrada en el lado izquierdo lado izquierdo , lado derecho Entrada en el lado izquierdo  Entrada en el lado derecho
ISl e &
— T s T Cable del motor
i~ Entradaenel
r11 lado delantero
Cubierta del conector ™ /
Entrada en el
lado delantero
\

Caracteristicas 3 2 SNC



Ejemplos de aplicacion

—( Amarre de componentes que se deforman y danan facilmente >7

Junta térica

Posicionamiento y control de la velocidad y la fuerza de amarre

Alineacion y seleccion de piezas Amarre en Suave toque /
colocadas aleatoriamente espacios reducidos Alta frecuencia

Orif. profundos

%

7
Control de velocidad o

y posicionamiento
(carrera minima)

Identificacion de las
piezas de trabajo con
diferentes dimensiones

)
>
3
Q
=
=
(1]
Q
®

=3
®
N
Q
(7))
0,
5\
Q
=
(2]
Q
(7))
<
(1]
n
—ry
M-
=
(2]
Q
(7))

Control de la velocidad y la fuerza de amarre

Caracteristicas 4
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Modelo de entrada de datos de paso serie LECP6
Sencillo ajuste para un uso inmediato

© Modo de ajuste sencillo

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)
LECP6

Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo”.

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

@EI ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la programacion
manual del movimiento y el movimiento a

velocidad constante se pueden configurary <=

utilizar en una Unica pantalla.

Ajuste del control
manual y de la

velocidad constante

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)> QS ZuJeXs CETERe CLRe LU Rs Y e

" La sencilla pantalla sin desplazamiento facilita atin

12 pantalla

Vi) Lt Goam fomre

Tren
s

Wevr Fazilisn Fushingf Pushi
I z

=A0000 = 3000

B —

- o MM mow| = |ES8| Programacion manual

- S e T del movimiento
---------- |

o e - | - oo}

Comprobacion inicial

Ajuste de los datos
de paso

Mover para la
velocidad constante

Ejemplo de comprobacion del monitor

12 pantalla
S

mas €l ajuste y el funcionamiento. FAF 77
" Elija un icono de la primera pantalla y seleccione una funcidn.
" Ajuste los datos de paso y compruebe el monitor de | 28 pantalla 75h | vay | & 22 pantalla

| q tall . —_— L p ALARM | JogG SETTIN

a segunda pantaila. { | | |Datos ___Fjet Q b & [Monitor Eje 1

| = |N2 pasos //0 % N® pasos 1
l[ Posicion { 123.45 mm \ Posicion 12.34 mm
Velocidad, 100 mm/s/| Velocidad 10 mm/s

R

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

Se puede comprobar
el estado de
funcionamiento.

Pantalla de la consola de programacion | Datos Eje 1 Datos Eje 1

© Los datos se pueden ajustarconla| N°Pasos 0 | Nipasos 1 . .
posicion y la velocidad (el resto de | P03|C|_on 50.00 mm IIIIIIIIIII’ ;Poswl_on 80.00 mm
las condiciones ya estan configuradas). |i Velocidad 200 mm/s ; Velocidad 100 mm/s ;

Unidad Gateway seric LEC-G

©®Unidad de vinculacion de las Series LECP6 y de la red de bus de campo

©@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 posicién y velocidad procedentes del PLC.

PLC

Red de buses Comunicacion

de campo en serie

'

(RO

Unidad
Gateway (GW)

Km - =

~
Devicenet>>

- '
Se pueden conectar i : (/4
hasta 12 controladores m‘ y
Pinza eléctrica Mesa eléctrica de ~ Actuador eléctrico/
|| Serie LEH deslizamiento Modelo con véstago

Controladores serie LES serie LEY
compatibles =

Serie LEC - o

Actuador eléctrico/

Modelo sin vastago
pipsagien] CCuinklA BB v | | e LEF
— Controlador del motor paso a paso

12 8 5 12 (Servo/24 VDC) =
. ) v serie LECP6 o
Alimen- Actuador eléctrico/
tacion 2_4 VDC para ’ l l Modelo miniatura

unidad Gateway

Caracteristicas 5
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| Serie LEP

Compatible con actuadores eléctricos

Actuador eléctrico/
Modelo de giro
serie LER o

Actuador eléctrico/
Sin vastago guiado
serie LEL




OModo normal de ajuste detallado

Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

© Los parametros se pueden ajustar en detalle. © Posibilidad de ajustar los parametros.
© Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales. @ Poshiidad de reaizar un movimiento con confiol manual y velocidad constante retomo al i, operacicy prueba y comprobecion de a salica bligetora.

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

© En las diferentes ventanas se —
indica el ajuste de los parametros,
ajuste de parametros,
monitorizacion, programacion, etc.  ventana de configuracion || ULt
de los parametros AT
Ventana de configuracion

de los parametros

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje

Menu Eje 1
Modelo de entrada = .
© En una consola de programacion se pueden | Parametros Menu Eje 1
e 7 o
guardar multiples parametros, para | Prueba N° pasos o A Vent Fo
postenpnnentgtransfenﬂos al controladgr. Pantala el mend pincipal | Tino de operacionv| N° pasos ]
© Funcionamiento de prueba continuo : o
o Posicidbn  123.45 mm

Pantalla de configuracion

con un maximo de 5 parametros. Monitorizacién de salida Eje 1

de los parametros

Pantalla de la consola de programacion BUSY[ ] A
................................................... Pantallade prueba | oy g
SETON[ ] v

© Cada una de las funciones (ajuste de los
parametros, prueba, monitorizacion, etc.) se
puede seleccionar en el ment principal.

Pantalla de monitorizacion

N

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

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>
(D 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 Controlador

J

%SNC Caracteristicas 6




Caracteristicas 7

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

Motor paso a paso
@ uste el nimero e posicén ~ @ 4juste de una posicion de parada IR @) Registro (Servoi24 VDC)

LECP1
Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta una Registro de la posicion de
Rﬂara la posicién de parada posicion de Earada usando los botones parada usando el botén
aximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE

Velocidad / aceleracion
16 niveles de ajuste

Visualizacién
del numero :
de posicion Conmutador de Botén AJUSTE
seleccion de posicion Botones AVANCE Conmutadores de

| y RETROCESO ajuste de velocidad

Conmutadores de
ajuste de aceleracion

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

o

Pinza eléctrica
Serie LEH

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 funcién de limitacion de fuerza (operacion de fuerza de empuje/fuerza de agarre disponible)
La operacién de fuerza de empuje/posicionamiento es posible conmutando las senales.

O
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Serie LECP6/LECP1/LECPA

.  Funcion ]

Modelo de entrada de pulsos
LECPA
« Entrada desde el software de configuracion del controlador (PC)
* Entrada desde la consola de programacion

Modelo de entrada de datos de paso
Elemento

LECP6/LECAG6
* Introduzca el valor numérico el software de configuracion del controlador (PC)

Modelo sin programacion ‘
LECP1
« Seleccionar usando los botones de
accionamiento del controlador

Ajuste de los datos de

paso y los parametros | - Introduzca el valor numérico de la consola de programacion
* Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)

* Introduzca el valor numérico de la consola de programacién

* No se requiere el ajuste de "posicion".

Ajuste de los datos Posicion y velocidad ajustadas con

» Programacion directa

gggzi:)n:ﬁliento « Programacién directa * Programacion manual (JOG) la senal de impulsos
» Programacién manual (JOG)

N2 de datos de paso | 64 puntos 14 puntos —

Comando de funcionamiento (sefial ES) | N° pasos de entrada [IN*] = Entrada [DRIVE] | N2 pasos de entrada [IN] Ginicamente | Sedal de impulsos

Senal de finalizacién | Salida [INP] Salida [OUT*] Salida [INP]

Elementos de configuracion )

Elemento

Contenido

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

Modo | pjodelo de entrada | Modelo de entrada

sencillo| normal

de datos de paso
LECP6

de pulsos
LECPA

Modelo sin
programacién LECP1

MOD movimiento | Seleccionde posiciéncbsoluta’y ‘posiibnreeiva’ | A | @ | @ | Ajustar en ABS/INC. Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de desplazamiento | @ ® | Austaren unidades de 1 mmis Seleccionar entre 16 niveles
b [Posicion]: Posicion de destino ole ° No requiere ajuste Programacion directa
osicion i . Ajustar en unidades de 0.01 mm.
[Empuije]: Posicion inicial de empuje J Programacion manual (JOG)
Aceleracion/Deceleracién | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento | @ | @ @ | Austaren unidades de 1 mmis?. Seleccionar entre 16 niveles
Fuerza de empuije | Tésadefuerzade empuje dranteoperacion deempie | @ | @ @ | Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Seleccionareire 3 rivels (66bi, medioyfuere)
Ajuste de |Disparador LV Fuerza de empujeobjtivo durante operecion ceempie | A | @ @ | Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Nosereeaise msro et el fieeaceemi
los datos |Velocidad de empuje Velocidad durante operacion de empuje | A | @ o Ajustar en unidades de 1 mm/s | Ajustar en unidades de 1 mm/s
de paso = ——— - - —
( exrr acto) Fuerza de posicionamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento | A | @ [ ) Ajustar a 100%. ustado a (valore aferenilespara caca actuadons
Area de salida | Condiciones paraque aseialde saida dedreaseactive | A | @ @ | Austaren unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
o [Posictn]: Anchura hasta a posicon de destino Ajustar en 0.5 mm o mas | Ausadoa (vlores dferencdes paracada. | NO requiere ajuste
Posicion de entrada o A @ [ ] Unidades: 0.01 A
[Empuje]: Cuanto se desplaza durante el empuje (Unidades: 0,01 mm) | actuador) o més (Unidades: 001 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + | x | x @ | Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajustede |Carrera () Limite de posicion del lado- | x | x ® | Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
los Direccion ORIG. | Pemieajustrladieccion deretornoalaposiitnoiginal. | ¢ | ® | Compatible Compatible Compatible
arametros - —
?exlracto) Velocidad ORIG. | Velocided durante el etomoala posicionde origen | x| x @ | Ajustarenunidades de 1 mms | Ajustar en unidades de 1 mmis o
= = No requiere ajuste
Aceler. ORIG. | Accleracion durante el refornoalaposicion de origen | x| x [ ] Ajustar en unidades de 1 mm/s? | Ajustar en unidades de 1 mm/s
Pemite probar el funcionamiento continuo | Permite probar el funcionamiento continuo | Mantener pulsado ¢l botdn MANUAL (@)
"JOG" [ BN [ J ala velocidad de ajuste mieniras s ala velocidad de ajuste mientras se para envio uniforme (12 velocidad es
mantiene pulsado el inferruptor, mantiene pulsado el interruptor. un valor especificado)
Permite comprobar el movimiento ala | Permite comprobar el movimiento ala || Pulsar el botdn MANUAL (@) una vez
MOVE x | @ [ J distancia y velocidad ajustadas desde | distancia y velocidad ajustadas desde | para a funcidn de clasffcacion (1a velocidad
Prueba la posicidn actual. la posicion actual. el tamafo son valores especificados)
Retorno al ORIG. [ BN ® |Compatible Compatible Compatible
i ionami [ ] . .
Accionamiento d prugba | PEMIte comprobar el funcionamiento | @ | @ | e yincriary | Compatible No compatible Compatible
de los datos de paso confinto)
Salida obligatoria | Pernite comprobar ade act/desac. del terminaldesalida | x| x o Compatible Compatible
. Permite monitorizar la posicion, velocidad, ) )
Monit. ACCIONAM. | on actuelesy o datos depaso espeicados. [ BN J o Compatible Compatible No compatible
Monitor
. | Permite comprobar el estado actual de activacion/ ° c fibl ol
Monit. entrada/salidal dasyeyeicn delteminal e entraday e salida, | % | > ompatibie Compatible
o Estado Permiteconfmar a alama que s esé generendo acuemente,. @ | @ ® | Compatible Compatible Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar la alarma generada en el pasado.. x| x [ ] Compatible Compatible
i Los datos de paso y los parametros se ) ) )
Archivado|Guardar/Cargar pueden guardar, reenviar y eliminar. x | x o Compatible Compatible No compatible
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. [ BN ) [ ) Compatible Compatible

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

(%]
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Serie LEH

Diseno del sistema / E/S de uso general

Suministrado por el cliente

@®Pinza eléctrica

-
o

PLC

Alimentacion para sefiales l/0
24 VDC New

@Cable /O

Tipo de controlador Referencia

LECP6 LEC-CN5-[]

LECP1 (sin programacién) | LEC-CK4-[]

@®Controlador*

e

interfaz tactil del operador.

Modelo sin programacion

.. . LECP1
Suministrado por el cliente Modelo de entrada de datos de paso
Alimentacion para controlador LECP6 Nota) No se pueden conectar la teaching box,
Nota) ) ., Aqpi i i
24 VDC OF Ll E N el kit de ajuste del controlador y la

Nota) Cuando se requiera la conformidad  (Accesorio)

con el estandar UL, deberd utiizarse  <Tamafio del cable aplicable>
el actuador eléctrico y el controlador  AWG20 (0.5 mm2)

con una fuente de alimentacion de

clase 2 compatible con UL1310.

@Cable del actuador*

Tipo de controlador Cable estandar Cable robético
LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]
LECP1 (Modelo sin programacién) | LE-CP-1-S LE-CP-[1

GP4501T/GP3500T

del operador.

@Interfaz tactil del operador (suministrada por el cliente)

Fabricado por Digital Electronics Corp.

Pr[l-'l'BCE Las piezas de cabina se

for the best interface pueden descargar de
forma gratuita en el sitio
web de Pro-face. El uso
de piezas de cabina
permite realizar el ajuste
desde la interfaz tactil

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).
Ref.: LEC-W2

@Teaching box
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3EGL]

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

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

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

Caracteristicas 9 2 SNC




Pinza eléctrica

Diseno del sistema / Senhal de impulsos

Suministrado por el cliente

®Pinza eléctrica

PLC

Alimentacion para sefiales 110
24 VDC New

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

--@Cable I/0
Tipo de driver Referencia
LECPA LEC-CL5-]

@®Driver® LML

Suministrado por el cliente

Alimentacion para driver -

Nota) a . .
24 VDC @Enchufe de alimentacion (Accesorio)
Nota) Cuando se requiera la conformidad <Tamano del cable aplicable>
con el estandar UL, debera utilizarse AWG20 (0.5 mm2)

el actuador eléctrico y el driver 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 impulsos) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]

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

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

Ref.: LEC-W2

@Teaching box
(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3EG]

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

2 SNC Caracteristicas 10



Serie LEH

Diseno del sistema / Red de buses de campo

Unidad Gateway (GW) m
PLC . {
(Suministrado por el elente) Protocolos de buses de campo aplicables : @Software de configuracion
CC-Link Ver. 2.0 del controlador
Alimentacidn para DeviceNet™ f (cable de comunicacién y
unidad Gateway PROFIBUS DP cable USB incluidos)
™ p
24 VDC Nota 1) EtherNet/IP Ref - LEC-W2

Alimen-

Red de buses @Conector de
de campo ACN4

alimentacion
connector

tacion

@Conector de
alimentacion
(Accesorio)

@Cable de comunicacion # CC-Link Ver. 2.0
LEC-CG1-O0 Solo DeviceNet™

Q:Cable de

A ri icaci
(Accesorio) comunicacién

@Conectorde m .

&

s

comunicacion ™ Ll# A N3 H.

o~ e L -
Pégina 65 (Accesorio)* mx |# s

.

Cable USB®
(Tipo A-miniB)

PC
(Suministrado por el cliente)

@Teaching box [ZTEH

(con cable de 3 m)
----@Cable entre derivaciones Ref.: LEC-T1-3EG]

LEC-CG2-[1

@Conector de resistencia
de terminacion 120Q
LEC-CGR

----@Cable de comunicacion

LEC-CG1-O0

@Controlador @Controlador

Protocolos de buses Niimero mx. de
de campo aplicables controladores conectables
Oclc_mector de s mmmm |CC-LinkVer. 2.0 12
a Imenta_clon DeviceNet™ 8
(Accesorio)
PROFIBUS DP 5
EtherNet/IP™ 12

A CN1 A CN1 Controladores compatibles
Alimentacion de entrada Alimentacion de entrada Controlador del motor paso a paso serie LECP6G
del controlador Nota 1) del controlador Nota 1) (Servo/24 VDC)

Nota 1) Conecte los terminales 0 V para la alimentacion
de entrada del controlador y la alimentacion
de la unidad Gateway.

Cuando se requiera conformidad con UL, el
1 I actuador eléctrico y el controlador deben usarse
con una alimentacion UL1310 Clase 2.

@Actuador eléctrico

Serie LEH

Caracteristicas 11
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l_______Actuadoreseléctricossmc__________________J

Modelo sin vastago (Servomotor AC )

Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por husillo a bolas Accionamiento por correa
serie LEJB

serie LEJS

CAT.ES100-104

serie LEJS serie LEJB
Tamafio Carga Fléx. Carrera Tamafio Carga !néx. Carrera
de trabajo [kg] [mm] 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 de motor en linea
serie LEYLCID

Modelo basico
serie LEY

CAT.ES100-83

Serie LEY
- |Fueradeempuje | Carrera
Tamaiio IN] [mm]
16 141 Hasta 300
25 452 Hasta 400
32 707 Hasta 500
40 1058 Hasta 500

Servomotor AC

Modelo basico
serie LEY

Modelo de motor en linea

Accionamiento por husillo abolas ~ Accionamiento por correa Accionamiento por husillo abolas ~ Accionamiento por correa

serie LEFS serie LEFB =1 serie LEFS serie LEFB '

-

,0mpatible con saia limpia %@ A ompatidie con saia impia B —
CAT.ES100-87 ' —
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Tamafio Cargamax. detrabajo . Carrera Tamafio Cargamax. detrabajo . Carrera Tamafio Cargamax. detrabajo | Carrera Tamafio Cargamax. detrabasjo,  Carrera
[kg] [mm] [kal [mm] [kal [mm] [ka] [mm]

16 10 Hasta 500 16 1 Hasta 1000 25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000
25 20 Hasta 600 25 5 Hasta 2000 32 45 Hasta 800 32 15 Hasta 2500
32 45 Hasta 800 32 14 Hasta 2000 40 60 Hasta 1000 40 25 Hasta 3000
40 60 Hasta 1000

Vastago guia sin vastago

Accionamiento por correa
Serie LEL

CAT.ES100-101

serie LEL25M serie LEL25L
Patin deslizante Rodamiento lineal a bolas
Tamafio Cargaméax. | Carrera Tamafio Cargamax. | Carrera
detrabajo[kg] | [mm] detrabajo [kg] | [mm]
25 3 Hasta 1000 25 5 Hasta 1000

Modelo de vastago

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de vastago guia
/ Modelo de motor en linea
serie LEYGLCID

serie LEYG

- | Fuerzadeempuje| Carrera
Tamaiio IN] [mm]
16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 300

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de vastago guia
/ Modelo de motor en linea
serie LEYGLID

% S\VC

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamafio Fuerzadeempuje | Carrera Tamafio Fuerzadeempuje| Carrera Tamafio Fuerzadeempuje,  Carrera Tamafio Fuerzadeempuje | Carrera
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [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

Caracteristicas 12



Modelo compacto Serie LES

Modelo basico / Tipo R
serie LESCIR

.I.n

| Carga mx, de trabajo Carrera
Tamano
[kg] [mm]
8 1 30, 50, 75
30, 50
1 )
6 8 75, 100
30, 50, 75
% 5 100, 125, 150

Miniatura

Modelo de vastago
serie LEPY

Modelo de mesa de deslizamiento
serie LEPS

Mesa sin vastago

Modelo de alta rigidez serie LESH

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESHCIL

Modelo basico / Tipo R
serie LESHCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESCIL

Modelo de motor en linea / Tipo D Modelo de motor en linea /Tipo D

Tamaii Cargaméx, detrabajo| Carrera
Serie LESCID g [kg] [mm] serie LESHCID
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
2 )
5 o 150

Mesa giratoria

Modelo de gran precision
serie LERH

Modelo basico
serie LER

CAT.ES100-77

CAT.ES100-94
A
serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamario Par de giro [Nm] |Velocidad max. [/s]
- _|Cargaméx.detrabsjo|  Carrera - _|Cargamd.detrabajo| Carrera Basico | Elevado par | Bésico | Elevado par
Tamafio Tamafio
[ka] [mm] [kg] [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
Pinza Motor paso a paso (Servol24 Vo)
e=owm  «=| 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 LEHF

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
Tamafio Fu’er'za méx. de amarre [N] | Carrera /ambos Tamaiio Fuleflll méx. de amarre [N]| Carrera/ ambos Tamafio| TUeZAmAX. | Carera/ambos L . Fuff.lﬂ méx. de amarre [N]| Carrera/amhos
Bésico | Compacto | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm] deamarre[N] | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm]
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 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
25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
32 130 — 22 Nota) ( ): Carrera larga
40 210 — 30

Caracteristicas 13
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: Controlador/Driver )
Controlador

Modelo programable
Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Modelo programable
Para servomotor
serie LECAG

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

Modelo sin programacion
serie LECP1

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Modelo de entrada de pulsos
serie LECPA

\2

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad gateway

Unidad gateway (GW) compatible con Bus de campo

serie LEC-G
e =k =t
¥
i .! 4 :
i @ o
L N:
Protocolos de buses de campo aplicables CC. Link Dem Ei heﬁe t/IPE

Niimero max. de controladores conectables

12 8

12

. Diver ]
N

Modelo de entrada de pulsos /
Modelo de posicionamiento

serie LECSA

(Modelo P

incremental) = .
B i

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Modelo de entrada de pulsos

serie LECSB z
(Modelo : ﬁ
absoluto) :

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Modelo de entrada directa CC-Link

serie LECSC
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

O
g

Modelo SSCNET Il
serie LECSS
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 14



Variaciones de la serie )

Pinza eléctrica de 2 dedos Sserie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Carrerade apertura/ | Fuerza de amarre [N] | Velocidadde | Serie de
Tamano | cierre enambos apertura/ cierre | controlador/
[ados [mm] (mm/s) driver

10 | : | 6ail4 w 5a80
6 | 6 | 3a8 |
LEHZ 20 | 10 | 16 a 40 11a28 5a 100 Pégina 1
25 | 14 |
32 | 22 | s2at130 | — | Serie LECP6
5a120
4| 8 elemn) | Serie LECP1 | ——
10 | 4 | 3a6 |
6ail4 5a80 3
16 | 6 | 428 | Serie LECPA
LEHZJ Pégina 15
20 | 10 |
16240 | 11a28 | 5a100
25 | 14 |
10 |16 (32) Nota)| 3a7 | s5a80
=T 20 |24 (48) Now)| 11228 | S
32 |32 (64) Notw)| 482120 | 5a100
40 |40 (80) Now)| 722180 |

Nota) (): Carrera larga

Pinza eléctrica de 3 dedos serie LEHS

Carrerade apertura/ | Fuerza de amarre [N] | Velocidad de Serie de

clerre en ambos o apertura/ cierre | controlador/
lados [mm)] Basico Compacto driver

10 | 4 | 22a55 | 14235 | 5a70 |
Serie LECP6
LEHS 20 | o | daze | ralr l >a80 | Serie LECP1 |Pégina 40
32 | 8 | 3a9 | — | s5a100 | Serio LEGPA
40 | 12 | 52a130 | — | s5a120 |

Controlador/Driver LEC

i6 N de puntos
Tipo oMoter -:-iz?s:]?n ?'en E/S en paralelo o pa?rdn -
patibe [aineocén|_Entrada | _ Salida | rscmane

l . Motor paso a paso | 24 VDG 11 entradas 13 salidas
Tipo LECP6 (Servglz A V?DC) 109, | (Aislamiento del | (Aislamiento del 64 Pégina 55
P programable =2 | fotoacoplador) | fotoacoplador)
. 1
6 entradas 6 salidas
i i Mot 24 VDC ) ) ) ) ”
LECP6 LECP1 roTl:::n saI:ién LECP1 (32?\;2732 E:IPS(S;) +10% (Aislamiento del | (Aislamiento del 14 Pégina 68
prog - fotoacoplador) | fotoacoplador)
Tipo de 5 entradas 9 salidas
entradade |(LECPA (’g?\r]g?;z avpgg; 23 1\(/)30 (Aislamiento del | (Aislamiento del — Pégina 74
impulsos e fotoacoplador) | fotoacoplador)
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Tipo motor paso a paso (Servo/24 VDC)

& &

aaid

[E=NY 5

\

OPinza eléctrica de 2 dedos Sserie LEHZ

SelecCion del MOAEIO .o oo Pégina 1
Forma de pedidO ..o Pagina 7
Especificaciones ....................................................................................... Pégina 9
DS D coeeee e, Pégina 10
DM BN SIONES - et Pagina 11
Opciones A8 AU - et Pégina 14

OPinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo serie LEHZJ

SelecCion del MOAEIO oo e Pégina 15
Forma de pedido ....................................................................................... Pégina 21
Especificaciones ....................................................................................... Pégina 23
D T1T=Y 1 [0 PSPPSR Pagina 24

DM BN S DN S - et e Pégina 25

OPinza eléctrica de 2 dedos serie LEHF

SelecCion del MOAEIO ..o oo Pégina 27
Forma de pedidO ... Pégina 31
Especificaciones ....................................................................................... Pégina 33
DS D et Pégina 34
DM BN S ONES oo, Pégina 35

OPinza eléctrica de 3 dedos serie LEHS

SelecCion del MOAEIO . oo Pégina 40
Forma de pedido ... Pégina 43
ESpPecCificaciones ..o Pégina 45
DS IO wee et Pégina 46
DM BN S ONES e, Pégina 47
Precauciones especificas del producto ... Pagina 49

©Controlador/Driver motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Tipo programable /serie LECP6 ... Pagina 55
Kit de ajuste del controlador /LEC-W2 ... Pagina 62
Consola de programacion /LEC-T1 ... Pagina 63

Unidad Gateway /serie LEC-G ... Pagina 65

Controlador sin programacion/serie LECP1 ... Pagina 68

Driver de motor paso a paso /Serie LECPA ... Pagina 74
Kit de ajuste del controlador /LEC-W2 ... Pagina 81
Consola de programacion /LEC-T1 ..., Pagina 82

SMVC Preliminares 2

N

Seleccién
de modelo

|

H LEHZJ H LEHZ 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘ |[ LEAS |
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Pinza eléctrica de 2 dedos
Serie LEHZ

Seleccion del modelo 4

Procedimiento de seleccion

Compruebe la fuerza » Compruebe el punto de » Compruebe la fuerza
de amarre amarre y el voladizo externa sobre los dedos

m Compruebe la fuerza de amarre.

Verifique las Calcule la fuerza de - Seleccione el modelo a partir de - Seleccione la
condiciones amarre requerida la gréfica de fuerza de amarre velocidad de empuje
Ejemplo Directrices para la seleccion de la pinza en LEHZ20
. funcién de la masa de la pieza
Masa de la pieza: 0.1 kg » @ Aunque las condiciones varian en funcién de la forma 50 \ \ \ \
de la pieza y del coeficiente de friccion entre los z Fuerza de empuje 100%
adaptadores y la pieza, seleccione un modelo que w 40 ‘
pueda proporcionar una fuerza de amarre 10 a 20 [}
veces superior N°2) a| peso de la pieza, como minimo. S 30 70%
Nota) Para mas detalles, consulte el calculo de la fuerza de % 27 I
amarre requerida. Q oo
) e © 40%
® Si durante el movimiento se producen fuertes g
aceleraciones o impactos, sera necesario prever un & 10
margen suplementario de seguridad. Z
Ejemplo) Cuando se desea establecer una fuerza de amarre 0
de al menos 20 veces superior al peso de la pieza. 0 203040 60 80 100 120 140
Fuerza de amarre requerida Punto de amarre L [mm]

=0.1kgx20x9.8m/s?~19.6 N o mas

Fuerza de empuje: 70% Cuando se selecciona el LEHZ20.

|

. : @ El punto de interseccién entre la distancia al punto
La fuerza de empuije es uno de los valores de los datos de paso que se introducen en el controlador. de amarre L = 30 mm y la fuerza de empuje del

70% proporciona una fuerza de amarre de 27 N.

@ La fuerza de amarre es 27.6 veces superior al peso
de la pieza y, por tanto, satisface el valor de ajuste
de fuerza de amarre de "20 veces o superior".

Distancia al punto de amarre: 30 mm

| |

Velocidad de empuje: 30 mm/s LEHZ20
s 110
°§ 100 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
@©
Calculo de la fuerza de amarre requerida £ 90
o
] ] Durante el amarre de una pieza como la de s 80
la figura de la izquierda y con las siguientes 5 70
definiciones, o
F: Fuerza de amarre [N] g 60
j i u: Coeficiente de friccién entre > 50
los adaptadores y la pieza. E 40
m: Masa de la pieza [kg] 5
g: Aceleracién gravitacional (9.8 m/s?) = 300 10 20 30 40 50 60
® @ mg: Peso de la pieza [N] ] )
& & Dedo las condiciones en las que la pieza no se caera son Velocidad de empuje [mm/s]
‘ 2xuF>mg @ La velocidad de empuje es suficiente en el punto en
Adaptador T—Numero de dedos el que la fuerza de empuje del 70% se cruza con la
mg velocidad de empuje de 30 mm/s.
| Yy, por tanto, F > . i i
F | F 2xu Nota) Confirme el rango de velocidad de empuje a
BN Como “a” representa el margen, “F” viene partir de la fuerza de empuje determinada [%].
{4 \_Pieza determinado por la siguiente férmula:
uF ml uF F= zmg xa
9 xu <Referencia> Coeficiente de friccion 1 depende del entorno de

“Fuerza de amarre minima de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza” trabajo, la presion de contacto, etc.

* Las "10 a 20 veces superior al peso de la pieza como minimo" recomendadas por SMC se Cogficiente de friccion Adaptador - Material de las piezas (guia)
calculan con un margen de *a” = 4, que permite soportar los impactos que se producen 0.1 Metal (rugosidad de superficie = Rz3.2 0 menos)
durante un transporte normal, etc.

C d 0.2 C d 01 0.2 Metal
uanco pt = 9. uanco p = 9. 0.2 o superior Goma, resina, etc.
m m
F==9 ,4-10xmg F=—19 y4-20xmg
2x0.2 2x0.1 Nota) e Incluso si el coeficiente de friccidn es superior a i = 0.2, por motivos de
* * sequridad, seleccione una fuerza de amarre que sea al menos de 10 a 20
veces superior al peso de la pieza, conforme a las recomendaciones de SMC.
[ 10 x Peso de la pieza ] [ 20 x Peso de la pieza ] * Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones o

impactos, sera necesario prever un margen suplementario.

& S\NC

O



Seleccion del modelo

Seleccién del modelo Serie LEHZ

23 confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHZ

e Indicacion de la fuerza de amarre
La fuerza de amarre mostrada en las siguientes gréficas se
expresa como "F", que es el empuje de un dedo cuando ambos
dedos y adaptadores estan en contacto con la pieza de trabajo,
tal como se muestra en la figura a continuacion.

Estado de amarre externo

®Ajuste el punto de amarre de la pieza de trabajo "L" de forma
que esté dentro del rango mostrado en la siguiente figura.

Estado de amarre interno

T
| 4
mal i |
& &
o o Dedo
| A
Adaptador 1
L: Punto
F F de amarre
Piezatrabajo ~F: Fuerza
de amarre

[
.
[ . (|
& &
ol o Dedo

e

anl]] -

_>F

Adaptador

L: Punto
de amarre
F: Fuerza
de amarre

Pieza trabajo

* La fuerza de empuije es uno de los valores de los

Mod. basico datos de paso que se introducen en el controlador.

* La fuerza de empuije es uno de los valores de los

Compacta datos de paso que se introducen en el controlador.

LEHZ10

LEHZ10L

20 Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala) Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala)
Z z
w 10 Fuerza de empuje 100% e ——
[0 —— ()
% 0 Uil L % \w empuje 100%
5 70% § 4= op
— ~——170%
(] 8 3 \
S N © \
g 40% T e 40%
0] 4 [0)
=} =}
[ s
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
20 Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala) 10 Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala)
=3 z
L 16 L 8 \\
o — A o, o
S 1 Fuerza de empuje 100% S 6 ~__ Fuerza de empuije 100%
g g ——TO% | | S L [T oW [
@ — @ ~ M
N — 9/ N ()
5 4 40% 5 o T~ | 40%
=} =}
[T L
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]

O

:

53
L3
o
(8]
o E
D @
N o

}[ LEHZJ }[ LEHZ

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

‘LECPA‘ LECP1‘ LEC4;‘ LECPG‘ f LEHS |

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEHZ

Modelo de seleccion

m Confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHZ

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los

# La fuerza de empuije es uno de los valores de los

Mod. basico datos de paso que se introducen en el controlador. Compacta  datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala) 35 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala)
% 40 Fuerza de empuje 100% % 30 Fuerza de emPuie 100%
e ) 25
S 30 ° g =
g .RA’ g 20 —_— 70%
o o o 15 ‘
© ©
g8 2 S 10 40%
o 10 @ I
> >5 5
L L
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala) 35 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala)
=3 40 F d je 100% 2 %0
w —————Fuerza de empuje 100% w T——1___ Fuerza de empuje 100%
o o 25 D
8 30 g 20
0,
§ 0% g B— 70%
3 20 . -
g == 40% g 10 40%
g 10 g
s T S
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZ32
160 Precision de la fuerza de amarre: 20% (fondo de escala) ’ Seleccion de la velocidad de em puje ‘
z F d Ie 100% ® Configure la [Fuerza de empuje] y el [Disparador LV]
L 490 \\uﬂa € empuje ° dentro del rango mostrado en la siguiente figura.
(O]
= Modelo basico
€ —— o, <
o 80 —70% s 188 Fuerza de empuje y rango de umbral de disgaro
© =8
@ 40% 2 90
8 40 8 80
Z £ 70
[S
0 S 60
0 50 100 150 200 250 <L 50
Punto de amarre L [mm] £ 40
S 30
LEHZ40 g 0 10 20 30 40 50 60
o5 _Precision de la fuerza de amarre: 20% (fondo de escala) T Velocidad de empuje [mm/s]
= | | Compacta
Z 200 Fuerza de empuje 100% — 1?0
% T % 100 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
G 150 ==y Z 90
70% S
£ \\°_§ 2 80
8 100 S 70
© 5 _g
g 40% 5 w0 |
g 50 < 50
w g 40
0 3 30
0 50 100 150 200 250 g 0 10 20 30 40 50 60
Punto de amarre L [mm] = Velocidad de empuje [mm/s]




Seleccién del modelo Serie LEHZ

m Confirmacion del punto de amarre y del voladizo: Serie LEHZ

@ Elija la posicion de amarre de la pieza de trabajo de forma que la cantidad de voladizo "H" permanezca dentro del rango mostrado en la siguiente figura.
@ Si la posicidn de amarre esta fuera de los limites, puede reducirse la vida dtil de la pinza eléctrica.

de modelo

(=
kel
[}
s}
Q2
[}
(45}

|

N
Estado de amarre externo Estado de amarre interno T
w
— -
O o T%?r—‘ 00 T%:ﬂ
- : ] F : .
T O o L%é,‘ T : i ! n O o L%BLL,’ —_
— J
Posicion Posicién -
de amarre L H: Voladizo de amarre L H: Voladizo oIN
L: Punto de amarre L: Punto de amarre g E
da
o
5
# La fuerza de empuije es uno de los valores de los * La fuerza de empuje es uno de los valores de los @
Mod. basico datos de paso que se introducen en el controlador. Compacta datos de paso que se introducen en el controlador. § —
[oN
©
LEHZ10 LEHZ10L 2
3w
100 100 5|
2L
=
— 80 — 80 -
T 60 \\ T ©0 \\ 205, —
S 40 S 40 U g
] N @ o,
S S ]
o) Pao/ \ o % ¢
= 20 g = 20 Wi, (2]
1020, N Yo ;~ T
00% 9%’00, \ ‘ 70, » \ 0
0 7| 0 % =
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
s —
LEHZ16 LEHZ16L —
140 140 E
120 120 8
E 100 \\ E 100 \\ S -
T 8 N T 8 NVers, ——
Q A < 0o 2 \&e (O]
S 60 Us,. % S 60 \”I,o,,. :
& 23 © QI O
S 40 % S 40 90¢
= Sy, N = NG > w
20 Yo ;TN 20 N -
oo © \\ 400/0
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 E
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm] 8§
w
LEHZ20 LEHZ20L -l
140 140 <
120 120 &
E 100 E 100 fﬁ
T 80 05, T 80 0-, -
o o > I
N 60 N N 60 ></*}, 9%
5 Ko 3 &
S 40% 205, S 40 N0 Bago
> Lo > N, 5§38
20 AN P 20 L% 7 SG8
ge
. RN . 3, s
o ©

0 20 40 60 80 100 120 140

Punto de amarre L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140

Punto de amarre L [mm]

O

|



Serie LEHZ

Modelo de seleccion

m Confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHZ

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los * La fuerza de empuje es uno de los valores de los
Mod. basico  datos de paso que se introducen en el controlador. Compacta  datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
— 200 — 200
IS IS
E E 2
150 150 o
T I o,
o \ 400/0 o A 400/o
N A N Us,
T 100 N T 100 %d
5 Q (4 S e
= 50 %%\ = 50 N’""tf
Bt~ e ;
Lz ]
0 2 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZ32
250
— 200
IS
E
T 150
(@]
N
© 100
©
(@]
= 50
0:
0 ~
0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm]
LEHZ40
250
— 200
£
T 150 ~ >
0%
S AN
5 100 Uy %
Ko 2,
3 eeo;
%0 TN
0 \y\ooo/" NG
0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm]

O
g



Seleccién del modelo Serie LEHZ

53
L3
o
(8]
o E
D @
N o

@2E confirmacion de fuerza externa sobre los dedos: Serie LEHZ

N
I
L
-l
T T I —
N
glx
| - > 1T}
N
L2 : © b
© °© o] ‘ © &
i 1119 o
] ] g
l l I
il |
i L 2
LlL E 2(w
=l
t N~
Mr
Fv —
—
Fv: Mp: Mr: My:
Carga vertical admisible Momento flector Momento flector transversor Momento torsor o
H, L: Distancia al punto en el que se aplica la carga [mm E
Model Carga vertical admisible Momento estatico admisible -~
odelo
FvIN] Momento flector: Mp [N-m] Momento torsor: My [N-m]  [Momento flector transversor: Mr [N-m]
LEHZ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53 ——
LEHZ16(L)K2-6 98 0.68 0.68 1.36 ©
LEHZ20(L)K2-10 147 1.32 1.32 2.65 o
LEHZ25(L)K2-14 255 1.94 1.94 3.88 o
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6 -
LEHZ40(L)K2-30 490 45 45 9
Nota) Los valores de carga de la tabla son valores estaticos. g
Ll
=1
Célculo de la fuerza externa admisible (cuando se aplica la carga de momento) Ejemplo de célculo —
Cuando existe una carga estética de f = 10 N, que aplica un E
momento flector en el punto L = 30 mm desde la guia LEHZ16K2-6. O
Por lo tanto, la carga resulta valida. L_IIJ
- M (Momento estatico admisible) [N-m
Carga admisible F [N] = ( -3 ) (Nl Carga admisible F = _068 ——
Lx10 30x 1073 <
(*constante para la conversion de unidad) =227 [N] o
=22, o
Carga f = 10 [N] < 22.7 [N] '-_'IJ
Bano
C O
993
S‘g )
3 o
283
e

O
g



Pinza eléctrica de 2 dedos

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

C € M.
Serie LEHZ

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Forma de pedido

LEHZ[10|| |[K2-|4 -1S

1(6P|1
© 000 600 600 00

@ tamaio @ Tamaiio del motor © raso (4 Tipo de Opciones de dedos
10 — Basico \ K \ Basico ‘ 2 dedos —: Basico
16 L Nota) Compacto (Roscado en la direccién
20 Nota) Tamafio: sélo 10, 16, 20, 25 de apertura/cierre)
25 '
25 9 Carrera [mm] @ Opciones de dedos
Carrera/ambos lados| Tamafo — | Bésico (Roscado en la direccion de apertura/cierre)
4 10 A Montaje con orificios roscados laterales
6 16 B |Taladro pasante en la direccion de apertura/cierre
10 20 C Dedos planos
14 25 A: Montaje con orificios
29 32 roscadc_\_s laterales
30 40

0 Entrada del cable del motor

Bésico (entrada en el lado izquierdo)

Plano de referencia de montaje

de

: S &) | Plfano de B: Taladro pasante en la
referencia direccion de apertura/cierre

- | A ) @|\ de montaje

Cable del motor
Cubierta del conector

/A\Precaucion
Enirada en el lado delantero  py,, ge referencia de montaje [Productos conformes a CE]
La conformidad CEM ha sido comprobada combinando
=F los actuadores eléctricos de la serie LEH con los
| controladores de la serie LEC.
Plano de referencia La conformidad electromagnética depende de la configuracion
® % de montaje del panel de control del cliente y de la relacién con otros equipos
@ eléctricos y cableados. Por tanto, no serd posible certificar la
F conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC
que hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo
Cable del motor condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es
Cubierta del conector necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la
directiva EMC 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/driver con una
fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

0 &

4 )
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver-actuador. ~_____ccommeme=m T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> w v
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. m
(2) Compruebe que la configuracion E/S 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

7 ZS\VC



Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LE HZ

c9
[}
58
o E
»3
—
N
s|T
@ Tipo de cable del actuador* @ Longitud del cable del actuador [m @ Tipo de controlador/driver* S |-_|IJ
— Sin cable — Sin cable = Sin controlador/driver S
S Cable estandar 1 1.5 6N LECP6 NPN &
R Cable robético (cable flexible) 3 3 6P (Tipo programable) PNP e
+ En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. 5 5 1N LECP1 NPN =
Para usar las piezas moviles, seleccione el cable 8 g+ 1P (Tipo sin programacion) PNP )
robotico. A 10* AN LECPA NPN | | &L
B 15% AP | (Tipo de entrada de impulsos) | PNP g L
E m
© 20* « Para los detalles de los controladores/drivers y -
* Bajo demanda (s6lo cable robético) los motores compatibles, consulte a continuacion
Véanse las especificaciones Nota 3) de la pég. 9. los controladores/ drivers compatibles.
e
m Longitud del cable E/S [m]*' @ Montaje del controlador/driver
— Sin cable — Montaje con tornillo
1 1.5 D Montaje en rail DIN* g:)
3 3*2 = No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado. w
5 5%2 (Véase la pag. 56) -l
+1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo de
controlador/driver, no se puede seleccionar la longitud
del cable E/S. Consulte la pagina 61 (para LECPS), la o
pégina 73 (para LECP1) o la pagina 80 (para LECPA) si
se requiere un cable 1/0. ©
%2 Cuando se seleccione "Tipo de entrada de impulsos" o
para el tipo de controlador/driver, la entrada de impulsos (&)
se puede usar Unicamente con diferencial. Los cables w
de 1.5 m sélo se pueden usar con colector abierto. -
Controladores/Drivers compatibles 0]
Tipo programable Tipo sin programacion Tipo de entrada de impulsos 6
Ll
|
) ™~
Tipo o
O
Ll
|
i
<
o
Serie LECP6 LECP1 LECPA 8
Capaz de ajustar el funcionamiento . . ) |
Caracteristicas Entrada de v?lor (datos de paso) | (yatos de paso) sin usar un PC ni una F””C"B“f‘m'zntP meldlante
Controlador estandar consola de programacion sefales de impulso
. Motor paso a paso Motor paso a paso Bano
RlelogE SHIEZURIS (Servo/24 VDC) (Servo/24 VDC) S8%
o¥&T
o
N2 maximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones I — § 512_ S
O N Y
Tension de alimentacion 24 VDC ae 3
Pagina de referencia Pagina 55 ‘ Pagina 68 l Pagina 74 —

SvVC 8
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Serie LEHZ

Montaje

Especificaciones
Modelo LEHZ10|LEHZ16 |LEHZ20 LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 4 6 10 14 22 30
Fuerza de amarre | Basico 6ail4 16 a 40 52a130 | 84 a210
[N]Nota hNota3) | compacto | 2 a6 3a8 11a28 — —
. Veociad e :ﬁfprﬂi'f[,‘r"gfs’]'ﬁo{m vy | 52805250 | 5a100/5a50 | 5a120/5a50
8 | Método de accionamiento Husillo trapecial + Leva deslizante
'3 Tipo de guiado de los dedos Guia lineal (no circulante)
5 | Repetitividad [mm] Nota 9 +0.02
3 Precision en la medicion repetida +0.05
g de la longitud [mm] Nota5) -
'g 5;%‘:2;’:;3:?;%‘::2?;:1;0;‘3 o 0.5 0 menos 1.0 0 menos
"G | Resistencia a impactofvibraciones [mis?] Vo) 150/30
:,!,- Frecuencia méx. de trabajo [c.p.m.] 60
u Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacioén)
Basico 165 220 430 585 1120 1760
Peso [g]
Compacto| 135 190 365 520 — —
§ Tamaiio del motor 020 028 042
'% Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
% Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
§ Tension nominal [V] 24 VDC £10%
§ o feoeda! | Basico 11/7 28/15 34/13 | 36/13
S | fnoormionto wihess | Compacto 8/7 22/12 — —
E&’ Consnoderrgis | Biisico 19 51 57 61
| [W]te9 Compacto 14 42 — —

Nota 1) La fuerza de amarre deberia ser de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza. La fuerza de posicionamiento debe ser del 150% cuando se
libera la pieza. La precision de la fuerza de amarre debe ser: +30% (fondo de escala) para LEHZ10/16 +25% (fondo de escala) para
LEHZ20/25 y +20% (fondo de escala) para LEHZ32/40.

Nota 2) La velocidad de empuje debe fijarse dentro del rango durante la operacién de empuje (amarre). En caso contrario, podria ocasionar un
funcionamiento defectuoso. La velocidad de apertura/cierre y la velocidad de empuje corresponden a ambos dedos. La velocidad para un
dedo es la mitad de este valor.

Nota 3) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 4) La repetitividad es la variacién en la posicién de amarre (posicion de la pieza) cuando la operacién de amarre se lleva a cabo de forma
repetida siguiendo la misma secuencia para la misma pieza.

Nota 5) La precisién en la medicion repetida de la longitud es la dispersion (valor del monitor del controlador) cuando la pieza se sujeta de forma
repetida en la misma posicion.

Nota 6) La operacion de empuje (amarre) no se vera afectada por el efecto de contragolpe. Realice una carrera més larga para compensar el efecto
de contragolpe generado durante la apertura.

Nota 7) Resistencia a impactos: La pinza supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a
cabo con la pinza 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 direccion paralela
como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con la pinza en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza esté funcionando.

El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento corresponde al momento en el que la pinza esta detenida en la posicién de
ajuste, incluyendo cuando se encuentra en el modo de ahorro energético durante el amarre.

Nota 9) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

a) Cuando se usa la rosca del lateral
del cuerpo

Pasador de
posicionamiento

Direccion de
montaje

{3

b) Cuando se usa la rosca de la c) Cuando se usa la rosca de la parte
placa de montaje posterior del cuerpo
| [ | |
Direccjén de [ m% o Direccjén de
montaje o montaje
—> s =y
)

@, @,

o] o]

9] 9]

Pasador de posicionamiento Pasador de posicionamiento

& S\NC
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Diseno

Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LEHZ

Serie LEHZ

Lista de componentes

\

N2 Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado

2 Placa del motor Aleacion de aluminio Anodizado

3 | Anillo guia Aleacion de aluminio

4 | Tuerca trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
5 Husillo trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
6 Rodillo del tornillo Acero al cromo extraduro

7 Rodillo del tornillo Acero al cromo extraduro

8 | Conjunto de dedos —

9 Palanca Acero inoxidable especial

10 | Motor paso a paso (Servo/24 VDC) —

Lista de repuestos Conjunto de dedos

e Montaje con orificios Taladro pasante en la Dedos pl c
roscados laterales (A) direccion de apertura/cierre (B) edos planos (C)
Tamano
del cuerpo
10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3
10

% S\VC

Seleccién
de modelo

|

\

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEHF  |[  LEHZJ |

If

LEHS

LECP1 | LEC-G | LECP6 ‘ [

LECPA

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEHZ

Longitud del cable del motor = 300
(Entrada del cable del motor: Basica)

65

Dimensiones
LEHZ10(L)K2-4
22.5H9 (+g,ozs)
prof. 2.5
Plano de referencia de montaje
3
- N
) PV
55l
s/

Posicién de referencia
del punto de amarre

2xM4x0.7x6

2 x 3.3 pasante
+0.2

Cerrado: 11 155
Abierto: 15 32 (Rango de apertura de dedos: 11 a 16) Nota)

2 5H9 (+8~025)

prof. 2.5

= 7

02.5H9 (5%

PN

b P 1S

—]

5.7

]

Tornillo de accionamiento manual

Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero

20.5

0
=}
2

20

Plano de referencia de montaje

20

5 5HY (+o.025)
rof. 2.5

%)
[,
65

LEHZ16(L)K2-6
@2.5H9 (*39%%)
prof. 2.5
Plano de referencia de montaje
d
_l \
0
[«2Te]
=« ‘fI :
B wi—
~ &
2|/

Posicion de referencia
del punto de amarre

Longitud del cable del motor = 300
(Entrada del cable del motor: Basica)

2 x M4 x 6.7 X 6
2 x ©3.3 pasante
Cerrado: 14.6 33

Abierto: 20.6 *3%  (Rango de apertura de dedos: 14.6 a 21.6) Nota)

2.5H9 (*59%

prof. 2.5

prof. 2.5
=1 9
2xM3x05x6
4 x M2.5 x 0.45
[mm]
Modelo L (L1)

LEHZ10K2-4C | 103.8 | (59.7)

LEHZ10LK2-40]| 872 | (43.1)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y
los accesorios colocados alrededor de los dedos.

02.5H9 (5%
prof. 2.5

35

|

[
Tornillo de accionamiento manual

Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero

2 x 05

20

23.7
2.1
[

Plano de referencia de montaje/

20

11

O
g

2xM4x0.7x6
4xM3x0.5
[mm]
Modelo L (L1)

LEHZ16K2-600 | 112.8 | (59.7)

LEHZ16LK2-601| 96.2 | (43.1)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y
los accesorios colocados alrededor de los dedos.



Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LE HZ

=9
o9
. . 53
Dimensiones ®E
©
»3
LEHZ20(L)K2-10
Longitud del cable del motor ~ 300 —
@3H9 (*59%) (Entrada del cable del motor: Basica) —
prof. 3
_~|Plano de
| referencia &
~ i S
de montaje 4 2°lo 53H9 (+8'025)
215 lm | ol prof. 3
m|a
-
10 Q| &+ . o " —
& 3 %o © PR = o
@ 2 S OIS |om 4 (.',I N
(’B o 1 | | o “6 —/ | s
o ] z8 ! ol b
o 1 2xM5x0.8x8 9 T
o
& c\n/ 2xM5x0.8x8 $ i W
q
Posicion de referencia 0 2 x 94.2 pasante 100 S
del punto de amarre -04 (Rango de apertura de dedos: 16 a 28) ") —— 4xM4x0.7 s
18 - 25
Jo S—
@D
©
[oN
©
: [mm] )
o ©
“"E j}\Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero LEHZ“2/|3dKe2|01 0 L (L1) g I'II'
i -100] 129.6 | (61.8) B
i Ll
_ o i LEHZ20LK2-1000 | 115.6 | (47.8) |=|
Tornillo de accionamiento manual i
0
i, S Nota) El rango en el que los dedos se pueden
© ) —
© @ SURNY ( mover cuando vuelven al origen. —
0| 1 \ 1T — & Asegurese de que ninguna pieza
o 31 : : montada sobre los dedos interfiera con
7 T — las piezas y los accesorios colocados 7))
Plano de referencia de montaje 28 20 alrededor de los dedos. T
42 L_IIJ
LEHZ25(L)K2-14
Longitud del cable del motor =~ 300
24H9 (*8'030) (Entrada del cable del motor: Basica) L
prof. 3
—
Plano de i - \ g
) referencia F— P4
) de montaje \\ é‘)\ 8
5 So
;Z7¢ ‘r; 1) 54H9 (+8.030) |
T o/ Z(2 prof. 3
e Ot [ ¢ " 2 O]
g @ 3o @ 5. O =1 2 '
& ' G o (") ™ ‘\ Ln'I (3 o
© i 25 e w
N - |8 -
" = ' et
- c o 2xM6x1.0x10
o © errado: ot o
|« 19723 2x M6 x1.0x 10 a ‘-t o
Abierto: 2 x 95.2 pasante
109 395 (Rango d : de dedos: 19 a 34.5) Nota) 12505 cl-li
-0.1 - ango de apertura de dedos: 19 a 34.
Posicion de referencia 38 20 4xM5x0.8 -
del punto de amarre 63
[mm] E
N Modelo L (L1) (&)
\\Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero LEHZ25K2-1400 139.8 | (61.8) I'_IlJ
LEHZ25LK2-14[1 | 125.8 | (47.8)
Tornillo de accionamiento manual
0 1%
o % Nota) El rango en el que los dedos se pueden e *8
~ N mover cuando vuelven al origen. 223
gl -~ § = & Asegurese de que ninguna pieza 28 g
~ T & i j’ : montada sobre los dedos interfiera con S og
7 SESNESSS e 20 las piezas y los accesorios colocados a ®o
28
Plano de referencia de montaje 50 alrededor de los dedos. —

O
g

12



Serie LEHZ

Dimensiones
LEHZ32K2-22
@4H9 (*3°%) Longitud del cable del motor = 300
prof. 3 (Entrada del cable del motor: Bésica)
L T
__|Plano de
S f
= referencw_l —
©lde montaje 3 &
o N
w ™
= o 2|8 o ol Lo Ll 4Hg (00
< y N © I|¢ —
. | v Jla prof. 3
) % d
- o i§ . Z
«©
SO [«
g 13 0 s A0 T IRE?
[¢>)
A [
o 2xM6x1.0x10
—— ir=~18
< :
ol Cerrado: fr—t ™~
2635 2xM6x1.0x10 0 f
Posicién de referencia del punto de amarre | Abierto: 2 x 05.2 pasante 15 005
0 ) 28 4xM6x1.0
12 4,4 4805 (Rango de apertura de dedos: 26 a 49.5) Nota)
48
97
RN Nota) El rango en el que los dedos
YN se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese
Tornillo de accionamiento manual i} de qtjednmggnalplezad
i montada sobre los dedos
H n
i o 2 interfiera con las piezas y los
& ; < o accesorios colocados
0 — [
& ! =t Q alrededor de los dedos.
< ot ] -
Sy 1@
a2 .20,
Plano de referencia de montaje 63
LEHZ40K2-30 Longitud del cable del motor =~ 300
(Entrada del cable del motor: Basica)
N [
@5H9 (*39%)
< rof. 4
L@, Plano de
referencia —
de montaje L 16 9 §o
[ (] Tl
N 2 ..é- @5H9 (+g.oao)
2 e prof. 4
92 Van Far)
u'\'g o U H \(\ A o 0
< g < oF N
PR o ® ~ . § o &
S ] 2ol e ¢
= [t} ge <
2 i ls e
1 = 1 Z|e RO, Mg x 1.25x 14
P
= Cerrado: N 1
I © Mo
Posicién de referencia @ 3005 2xM8x1.25x14 @ A
del punto de amarre / Abierto: 2 X 6.8 pasante
14 M 60 70 . Nota) 1870.
01 05 (Rango de apertura de dedos: 30 a 62.5) 0.05 P 4x M8 x1.25
| 2
Tornillo de accionamiento manual X Nota) El rango en el que los dedos
e se pueden mover cuando
Q vuelven al origen. Asegurese
- 50 o de que ninguna pieza
o ‘“ montada sobre los dedos
N & | 1 | interfiera con las piezas y los
20 accesorios colocados
Plano de referencia de montaje gi - alrededor de los dedos.
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Serie LEHZ

Opciones de dedos

Montaje con orificios roscados laterales (A)

Taladro pasante en direccion de apertura/cierre (B)

m m m m
4 x MM pasante olllo olllo
+ Roscado para
montaje de o |e ¢l |®
adaptadores
o L | o
< N < 4 x oH pasante
* QOrificio para montaje
de adaptadores
[mm] [mm]
Modelo A B C MM Modelo A B H
LEHZ10(L)K2-4A0] 3 5.7 2 M2.5 x 0.45 LEHZ10(L)K2-4B(] 3 5.7 2.9
LEHZ16(L)K2-6AC] 4 7 25 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6BC] 4 7 3.4
LEHZ20(L)K2-10AC 5 9 4 M4 x 0.7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4.5
LEHZ25(L)K2-14AC] 6 12 5 M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14B[] 6 12 515)
LEHZ32K2-22A[] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6.6
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1.25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Dedos planos (C)
4 x MM Longitud de rosca L
* Roscado para montaje de
adaptadores
Bi| A
’_B—\___,—CE
m | m
S-S
@ ' ge
o o
! Lfgfd
L K J w
D G
[mm]
G Peso
Modelo A B C D F Do Corado J K MM L w 9]
LEHZ10K2-4CJ 0 0 +0.025 0 165
LEHZ10LK2-4CL] 2.45 6 5.2 10.9 2 5440, | 1.4, 445 | 2H9%, M2.5 x 0.45 5 5 605 135
LEHZ16K2-6CL] 0 o +0.025 o 220
LEHZ16LK2-6CC] 3.05 8 8.3 141 2.5 740, | 145, 5.8 2.5H9%, M3 x 0.5 6 8 005 190
LEHZ20K2-10CI 0 0 +0.025 0 430
LEHZ20LK2-10C] 3.95 10 10.5 17.9 3 116502 | 1.6202 7.45 | 3H9% M4 x 0.7 8 10905 365
LEHZ25K2-14C 0 0 +0.030 0 575
LEHZ25LK2-14C0] 4.9 12 13.1 21.8 4 16 02 2 02 8.9 4H9 3 M5 x 0.8 10 . TG
LEHZ32K2-22C[] 7.3 20 |18 346 | 5 2539, 33, 14.8 5H9*5%° M6 x 1 12 1500 | 1145
LEHZ40K2-30CL] 8.7 24 |22 414 | 6 335, 352 17.7 | 6H9*3*® | M8x1.25 16 18 905 | 1820
14
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Pinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo

Serie LEHZJ -
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Compruebe la fuerza » Compruebe el punto de » Compruebe la fuerza
de amarre amarre y el voladizo externa sobre los dedos

m Compruebe la fuerza de amarre.

Verifique las Calcule la fuerza de - Seleccione el modelo a partir - Seleccione la
condiciones amarre requerida de la gréfica de fuerza de amarre velocidad de empuje
Ejemplo Directrices para la seleccion de la pinza en
Masa de la pieza: 0.1 kg * funcion de la masa de la pieza » LEHZJ20
T @ Aunque las condiciones varian en funcién de la forma 50 I I I
de la pieza y del coeficiente de friccion entre los z Fuerza de empuje 100%
adaptadores y la pieza, seleccione un modelo que w40
pueda proporcionar una fuerza de amarre 10 a 20 o
veces superior N°@) al peso de la pieza, como minimo. 3 30 70%
Nota) Para mas detalles, consulte el calculo de la fuerza de % 27 ——
amarre requerida. © 9
. - o 40%
@® Si durante el movimiento se producen fuertes g
aceleraciones o impactos, sera necesario prever un o 10
margen suplementario de seguridad. T
Ejemplo) Cuando se desea establecer una fuerza de amarre 0
de al menos 20 veces superior al peso de la pieza. 0 203040 60 80 100 120 140
Fuerza de amarre requerida Punto de amarre L [mm]

=0.1 kg x20 x 9.8 m/s?2 =~ 19.6 N 0 mas
Cuando se selecciona el LEHZJ20.

Fuerza de empuje: 70% — @ El punto de interseccion entre la distancia al punto

. ) de amarre L = 30 mm vy la fuerza de empuje del
La fuerza de empuje es uno de los valores de los datos de paso que se introducen en el controlador. 70% proporciona una fuerza de amarre de 27 N.
@ La fuerza de amarre es 27.6 veces superior al peso
de la pieza y, por tanto, satisface el valor de ajuste
de fuerza de amarre de "20 veces o superior".

Distancia al punto de amarre: 30 mm

| |

, : LEHZJ20
Velocidad de empuje: 30 mm/s — 110
§ 100 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
s
i . S 90
Calculo de la fuerza de amarre requerida S 80
Durante el amarre de una pieza como la de E 70
la figura de la izquierda y con las siguientes 3 60
definiciones, é- 50
: F: Fuerza de amarre (N) e
u: Coeficiente de friccion entre }3 40
los adaptadores y la pieza. < 30
m: Masa de la pieza (kg) w- 0 10 20 30 40 50 60
g: Aceleracién gravitacional (9.8 m/s?) Velocidad de empuje [mm/s]
o ° mg: Peso de la pieza (N)
0 0 Dedo las condiciones en las que la pieza no se caera son ®La velocidad de empuje es suficiente en el punto en
2 x uF >mg el que la fuerza de empuje del 70% se cruza con la
& N 4 > _-f velocidad de empuje de 30 mm/s.
Adaptador Numero de dedos
1 y, por tanto, F > -9 Nota) Confirme el rango de velocidad de empuje a
F | E 2xp partir de la fuerza de empuje determinada [%].
RN Como “a” representa el margen, “F” viene
1 ! 1 Pieza determinado por la siguiente formula:
uF | uF F=-"9 ya
mg 2xp <Referencia> Coeficiente de friccién u (dependiendo del
“Fuerza de amarre minima de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza” entorno de trabajo, la presion de contacto, etc.)
e Las "10 a 20 veces superior al peso de la pieza como minimo" recomendadas por SMC se Coeficiente de friccion i Adaptador - Material de las piezas (guia)
calculan con un margen de “a@” = 4, que permite soportar los impactos que se producen 0.1 Metal (rugosidad de superficie = Rz3.2 0 menos)
durante un transporte normal, etc. . -
Cuando i = 0.2 Cuando 1 = 0.1 22 Mot
LEIEL) ) = (0 CEIE ) = L 0.2 o superior Goma, resina, etc.
m m
F=—g x4=10xmg F=—g x4 =20xmg , - . :
2x0.2 2x0.1 Nota) * Incluso si el coeficiente de friccion es superior a 1 = 0.2, por motivos de
* * seguridad, seleccione una fuerza de amarre que sea al menos de 10 a 20
veces superior al peso de la pieza, conforme a las recomendaciones de SMC.
[ 10 x Peso de la pieza ] [ 20 x Peso de la pieza ] * Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones o
impactos, sera necesario prever un margen suplementario.
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Procedimiento de seleccion

Seleccion del modelo  Serie LEHZJ

m Compruebe la fuerza de amarre: Serie LEHZJ

o Indicacion de la fuerza de amarre
La fuerza de amarre mostrada en las siguientes graficas se
expresa como "F", que es la fuerza de amarre de un dedo
cuando ambos dedos y adaptadores estan en contacto con la
pieza, tal como se muestra en la figura a continuacion.

Estado de amarre externo

® Ajuste el punto de amarre de la pieza "L" de forma que esté
dentro del rango mostrado en la siguiente figura.

Estado de amarre interno

-

Adaptador

L:  Punto de amarre
~—F F Fuerzade amarre

Pieza

-

il

i —
e 2
o o
Dedo
Adaptador : TR
-l
| L: Punto de amarre
F—0o \E j —~F F: Fuerzadeamarre
Pieza

* La fuerza de empuije es uno de los valores de los

* La fuerza de empuije es uno de los valores de los

Basico datos de paso que se introducen en el controlador. Com pacto datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHZJ10 LEHZJ10L
20 Precision de la fuerza de amarre: £30% (fondo de escala) 8 Precision de la fuerza de amarre: £30% (fondo de escala)
z . z
w : w
Fuerza de empuje 100% 6 ——~—
% 1 — % [~ Fuerza de empuje 100%
% 70% % 4 —_— }\
8 8 — % \ °
o A 2 —
g 4 S
L L
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZJ16 LEHZJ16L
20 Precision de la fuerza de amarre: £30% (fondo de escala) 0 Precision de la fuerza de amarre: +30% (fondo de escala)
=3 =3
L 16 L 8 \
o — i 9 o .
5 12 FREEECO A 5 6 ~__ Fuerza de empuje 100% __|
g 8 \\ 70% g 4 \\ 70% \\
o ‘\ © T —
§ — 40% T g T~ 50% | T
[0} 4 [} 2
=} >
(s (s
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]

O

:
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Serie LEHZJ

Procedimiento de seleccion

m Compruebe la fuerza de amarre: Serie LEHZJ

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los * La fuerza de empuje es uno de los valores de los
Basico datos de paso que se introducen en el controlador. Com pacto datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Precision de la fuerza de amarre: +25% (fondo de escala) 35 Precision de la fuerza de amarre: +25% (fondo de escala)
% 40 Fuerza de empuje 100% uZ__‘ 30 Fuerza de empuje 100%
IS 30 70% s 20 70%
IS IS
© 20 = © 15
3 40% 3 10 40%
§ 10 g s
() ()
> >
[ 0 IC 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHZJ25 LEHZJ25L
50 Precision de la fuerza de amarre: +25% (fondo de escala) 35 Precision de la fuerza de amarre: +25% (fondo de escala)
2 40 Fuerza de empuje 100% 2 a0 J l
L —— puj ° L o5 —————__ Fuerza de empuje 100%
o 2 T
s 30 70% G 20 —_—
g ° % —— 70%
o 20 209 pY 15
ko] 0% S 10 — 40%
© ©
N 10 N
() () 5
> >
[ 0 [ 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]

Seleccion de la velocidad de empuje

@ Configure la [Fuerza de empuje] y el [Nivel de activacién] dentro del rango mostrado en la siguiente figura.

Basico Compacto
LEHZJ10L, LEHZJ16L
= 110 : = 110 -
Y 100 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo s 100 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
S 90 S %
s 80 E 80 I
5 70 5 70
2 60 g 60
& 50 S 50
g 40 S 40
£ 30 £ 30
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Velocidad de empuje [mm/s] Velocidad de empuje [mm/s]

LEHZJ20L, LEHZJ25L

110
100
90
80
70
60 I
50
40

30
0

Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo

Fuerza de empuje / Umbral de disparo [%]

10 20 30 40 50 60
Velocidad de empuje [mm/s]
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Seleccion del modelo Serie LEHZJ

m Compruebe el punto de amarre y del voladizo: Serie LEHZJ

de modelo

(=
kel
[}
s}
Q2
[}
(45}

@ Elija la posicion de amarre de la pieza de forma que la cantidad de voladizo "H" permanezca dentro del rango mostrado en la siguiente figura.
@ Si la posicion de amarre esta fuera de los limites, puede reducirse la vida util de la pinza eléctrica.
. N
Estado de amarre externo Estado de amarre interno T
w
.|
: @0 |p : ©oe |0
. - 1 -
T r—| ©o |J T ’ ®o |0 —
| — ]
Posicion E Posicion
de amarre -
. H: Voladizo de amarre L H: Voladizo 5N
L: Punto de amarre L: Punto de amarre = E
B
o
5
« La fuerza de empuje es uno de los valores de los «La fuerza de empuje es uno de los valores de los Q
Basico datos de paso que se introducen en el controlador. Com pacto datos de paso que se introducen en el controlador. § —
[oN
©
LEHZJ10 LEHZJ10L 2
A ITH
100 100 5|
2|
=
— 80 — 80 -
£ E
T 60 N T 60 ~ 206 L
N . N %, —
S g% g “a X30¢
= = &, 3
S 40 \ S 40 ?Qd
©° ?oo \ ° e@o,
> 20 {4 3 > 20 Yy 2]
0% \ 700\ I
Q¢ 1y, % w
0 % | \ 0 \ u
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
s —
LEHZJ16 LEHZJ16L —
14 14 ©
0 0 a
120 120 8
E 100 N E 100 N 2 |
E N E ;.
T 80 J0s, T 80 Qﬂee -
8 60 Ley, TN, 8 60 oy, Q
o G) o e, 1
ks % R N0, (&)
o 40 Sy, N o 40 \/o >, L
> Yo, TN = 2% s -
20 00°/° 20 00/0
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 E
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm] O
Ll
LEHZJ20 LEHZJ20L -l
140 140 ——
<
120 120 o
E 100 E 100 fﬁ
T 80 205, T 80 ?40% -
[e] [e] A o°
S 60 A 5 60 N&'?e o
o e/? }00 « \de 8 o
o 40 06 % S 40 Q 2oz
> o > Ly, 6§83
Ny, & GETD
20 § ,000\ 20 \’f’o\o/ 3% 8
o
0 6 N 0 S 823
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 [
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm] —
ZS\VC 0
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Serie LEHZJ

Procedimiento de seleccion

m Compruebe el punto de amarre y del voladizo: Serie LEHZJ

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los * La fuerza de empuje es uno de los valores de los
Basico datos de paso que se introducen en el controlador. Com pacto datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
— 200 — 200
E £
A= = 2
150 150 0y
T T o,
R A 400/" R Q 400/"
S 100 R{Ugpn sy 5 100 &,
IS 2 2 & Q
g ao’e& 3 %’b
> g ™ > 50 0y,
Ze 7N L0
0 0°/°\ 0 0%
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]

O
g




Seleccién del modelo  Serie LEHZJ

m Compruebe la fuerza externa sobre los dedos: Serie LEHZJ

~—_
Mp

Fv: Carga vertical admisible Mp: Momento flector

D

My: Momento torsor  Mr: Momento flector transversor

H, L: Distancia al punto en el que se aplica la carga [mm]

el Carga vertical admisible Momento estatico admisible
Fv [N] Momento flector: Mp [N-m] Momento torsor: My [N-m] | Momento flector transversor: Mr [N-m]
LEHZJ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53
LEHZJ16(L)K2-6 98 0.68 0.68 1.36
LEHZJ20(L)K2-10 147 1.32 1.32 2.65
LEHZJ25(L)K2-14 255 1.94 1.94 3.88

Nota) Los valores de carga de la tabla son valores estaticos.

Calculo de la fuerza externa admisible (cuando se aplica la carga de momento)

Ejemplo de calculo

M (Momento estatico admisible) (N-m)
Lx102*

(* constante para la conversion de unidad)

Carga admisible F (N) =

Cuando existe una carga estatica de f = 10 N, que aplica un momento
flector en el punto L = 30 mm desde la guia LEHZJ16K2-6.
Por lo tanto, la carga resulta valida.

0.68
30x 103

=22.7 (N)
Carga f=10 (N) < 22.7 (N)

Carga admisible F =

O
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Pinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEHZJ (¢

LEHZJ10, 16, 20, 25

Forma de pedido

LEHZJ (10| |[K2-[4 -1S

16N/ 1
00000 000 00 0 ©0

0 Cubierta antipolvo 9 Tamafho 9 Tamano del motor @ Paso
| J[Con cubierta antipolvo | 10 — Basico | K| Bésico
16 L Compacto
20
25
6 Tipo de 2 dedos @ Carrera [mm] o Tipo de cubierta antipolvo
Carrera / ambos lados | Tamaho — Goma de cloropreno (CR)
4 10 K Goma fluorada (FKM)
6 16 S Goma de silicona (Si)
10 20
14 25

@ Entrada del cable del motor

Basico (entrada en el lado izquierdo)

Plano de referencia de montaje

Plano de
referencia
de montaje

Cable del motor
Cubierta del conector

A\ Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEH con los controladores de la serie LEC.

Plano de referencia La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel
de montaje de control del cliente y de la relacién 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

Entrada en el lado delantero Plano de referencia de montaje

F en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como
Cable del motor resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con
Cubierta del conector la directiva EMC 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/driver con una fuente de alimentaciéon
de clase 2 compatible con UL1310.
4 )
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador/driver-actuador. ~ ______cc----=-mmTTTTT
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LEHZJ10LK2-4
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. -
(2) Compruebe que la configuracion E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @ @
o J

= 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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Pinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo Serie LE HZJ

)

@ Tipo de cable del actuador*

@ Longitud del cable del actuador [m] m Tipo de controlador/driver*

= Sin cable — Sin cable — Sin controlador/driver

S Cable estandar 1 1.5 6N LECP6 NPN
R Cable robético (cable flexible) 3 3 6P (Tipo programable) PNP
+ En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. 5 5 1N LECP1 NPN
Para usar las piezas méviles, seleccione el cable 8 8* 1P (Tipo sin programacion) PNP
robético. A 10* AN LECPA NPN
B 15% AP | (Tipo de entrada de impulsos) | PNP

(& 20* « Para los detalles de los controladores/drivers y

@ Longitud del cable E/S [m]*'

* Bajo demanda (sélo cable robético)
Véanse las especificaciones Nota 3) de la pag. 23.

@ Montaje del controlador/driver

+1 §i se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo de
controlador/driver, no se puede seleccionar la longitud
del cable E/S. Consulte la pagina 61 (para LECP6), la
pégina 73 (para LECP1) o la pagina 80 (para LECPA) si
se requiere un cable 1/0.

%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.

Controladores/Drivers compatibles

— Sin cable — Montaje con tornillo

1 1.5 D Montaje en rail DIN*

3 3*2 + No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5#*2 (Véase la pag. 56)

los motores compatibles, consulte a continuacién
los controladores/drivers compatibles.

Tipo programable

Tipo

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

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 sefiales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor

(Servo/24 VDC)

paso a paso

N2 maximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones ‘ —
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 55 Pagina 68 ‘ Pagina 74

SVC

N
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Serie LEHZJ

Montaje

Especificaciones
Modelo LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 4 6 10 14
Fuerza de amarre | Basico 6al4 16 a 40
[N] Nota 1) Nota 3) Compacto 3a6 4a8 11a28
N Velocidad de apertura y cierre /Vel. de empuje [mmis] a2 Nea3) 5a80/5a50 5a100/5a50
§ Método de accionamiento Husillo trapecial + Leva deslizante
.3 Tipo de guiado de los dedos Guia lineal (no circulante)
; Repetitividad [mm] Nota 4) +0.02
g Precision en la medicion repefida de a longitud accuracy [mm] V3 +0.05
g Efecto de contragolpe de los 0.5 0 Menos
‘5 | dedos / ambos lados [mm] Nota 6)
é Resistencia a impacto/vibraciones [m/s?] Nea ) 150/30
E’_ Frecuencia méx. de trabajo [c.p.m.] 60
i | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Peso [g] Basico 170 230 440 610
Compacto 140 200 375 545

Tamaio del motor

20

28

Tipo de motor

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Encoder

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Especificaciones eléctricas

Tension nominal [V] 24 VDC £10%

Conatimo de ZEZESEZ’en Basico 1177 28/15
eperonamionto (W] noias) | Compacto 8/7 22/12
Consumo de energia méx, | Basico 19 51
instantanea W] Neta®) | compacto 14 42

Nota 1) La fuerza de amarre deberia ser de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza. La fuerza de posicionamiento debe ser del 150% cuando
se libera la pieza. La precision de la fuerza de amarre debe ser: £30% (fondo de escala) para LEHZJ10/16 y £25% (fondo de escala) para
LEHZJ20/25.

Nota 2) La velocidad de empuje debe fijarse dentro del rango durante la operacién de empuje (amarre). En caso contrario, podria ocasionar un
funcionamiento defectuoso. La velocidad de apertura/cierre y la velocidad de empuje corresponden a ambos dedos. La velocidad para un
dedo es la mitad de este valor.

Nota 3) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuird en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 4) La repetitividad es la variacién en la posicion de amarre (posicion de la pieza) cuando la operacion de amarre se lleva a cabo de forma
repetida siguiendo la misma secuencia para la misma pieza.

Nota 5) La precisién en la medicién repetida de la longitud es la dispersién (valor del monitor del controlador) cuando la pieza se sujeta de forma
repetida en la misma posicion.

Nota 6) La operacién de empuje (amarre) no se verd afectada por el efecto de contragolpe. Realice una carrera mas larga para compensar el
efecto de contragolpe generado durante la apertura.

Nota 7) Resistencia a impactos: La pinza supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se
llevd a cabo con la pinza 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 la pinza en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza esta funcionando.

El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento corresponde al momento en el que la pinza esté detenida en la posicién de
ajuste, incluyendo cuando se encuentra en el modo de ahorro energético durante el amarre.

a) Cuando se usa la rosca del lateral

del cuerpo

Sellado de proteccion frente

a particulas extrafas (incluido)

x \/éanse mas detalles
en el manual de
funcionamiento.

23

Pasador de

b) Cuando se usa la rosca de la
placa de montaje

c) Cuando se usa la rosca de la
parte posterior del cuerpo

7 Z
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o Pasador de o Pasador de

posicionamiento posicionamiento

posicionamiento

SvVC

O



Diseno

Pinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo Serie LE HZJ

Serie LEHZJ

Lista de componentes

S

Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado
2 Placa del motor Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Anillo guia Aleacion de aluminio
4 Tuerca trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
5 Perno trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
6 Rodillo del tornillo Acero al cromo extraduro
7 Rodillo del tornillo Acero al cromo extraduro
8 Placa del cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
CR Goma de cloropreno
9 Cubierta antipolvo FKM Goma fluorada
Si Goma de silicona
10 | Conjunto de dedos —
11 | Cubierta antipolvo del encoder Si Goma de silicona

12 | Palanca

Acero inoxidable especial

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

Lista de repuestos

e Descripcién LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
CR MHZJ2-J10 MHZJ2-J16 MHZJ2-J20 MHZJ2-J25
9 | Cubierta antipolvo |Material| FKM MHZJ2-J10F MHZJ2-J16F MHZJ2-J20F MHZJ2-J25F
Si MHZJ2-J10S MHZJ2-J16S MHZJ2-J20S MHZJ2-J25S
10 | Conjunto de dedos MHZJ-A1002 MHZJ-A1602 MHZJ-A2002 MHZJ-A2502

= La cubierta antipolvo es una pieza consumible. Sustitiyala cuando sea necesario.

O
g
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Seleccién
de modelo

|

]

LEHZ

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

” LEHF

LEHS

LECP1 | LEC-G | LECP6 ‘ |'

LECPA

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LEHZJ

Dimensiones
LEHZJ10(L)K2-4 216 21
Longitud del cable del motor = 300
(Entrada del cable del motor: Basica) 0
. (8}
== §- ==
= — S
] — ] 2
~| Plano de | go go
referencia é.; 2 3° ‘
de montaje . >
L - 5|5 T alm +0.025
- . alE [rs} ©2.5H9 (*57=)prof. 2.5
Hille=/ | °
T Y
SR i D SNEARE S i
I |f@_ ) : s 2xM3x0.5x6
N T T
< S i 3.5 ~
| =y x Z ©
[s¢] — p!
| ® ¢
T 1 %
Y 0 -
Posicién de referencia 2xM4x0.7x6 5005
del punto de amarre 2 x 3.3 pasante % __4xM25x0.45
02.5H9 (*$9%)prof. 2.5 Cerrado: 11 %32 (21)
Ey Abierto: 15 02 (Rango de apertura de dedos: 11 a 16) Nota)
- - [mm]
Modelo L (L1)
LEHZJ10K2-40] | 109.8 | (62.7)
Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero LEHZJ10LK2-40] 932 | (46.1)

10.5

Cubierta antipolvo del encoder

0
=}
«

20

Plano de referencia de montaje /

LEHZJ16(L)K2-6

Nota) El rango en el que los dedos
se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese
de que ninguna pieza
montada sobre los dedos
interfiera con las piezas y los
accesorios colocados
alrededor de los dedos.

21
0.025
02.5H9 ("g™)prof. 2.5 216 Longitud del cable del motor = 300
(Entrada del cable del motor: Basica) 0
. o
== 5 T
~ =
:I‘-’ Plano de g ﬂr—ﬁ
referencia o o 22.5H9 (*3:92%)prof. 2.5
de montaje - 2 .
2 b A
I o '
4 \{ ‘ |
— ' © |7
B E | @ S AR
3 - r | . ‘_f 35 -( 2xM4x0.7x6
© S
® B
o ~
3 ] f
2xM4x0.7x6 g0 <
Posicion de referencia 2 x 93.3 pasante -2
del punto de amarre Cerrado: 14.6 *93 14 4xM3x0.5
. e.rra o: 14. +603'4 ) (29.6)
5 04 Abierto: 20.6 *37;  (Rango de apertura de dedos: 14.6 a 21.6) N2
(;:) Modelo L (L1)
17.5 Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero LEHZJ16K2-60) 1186 | (62.7)
LEHZJ16LK2-600 | 102 | (46.1)
Cubierta antipolvo del encoder
Nota) El rango en el que los dedos
- se pueden mover cuando
o vuelven al origen. Asegurese

| E—~2x0e5

@
o
«

23.7

Plano de referencia de montaje

25

de que ninguna pieza
montada sobre los dedos
interfiera con las piezas y los
accesorios colocados
alrededor de los dedos.



Pinza eléctrica de 2 dedos / con cubierta antipolvo Serie LE HZJ

c9
o
. . 3g
Dimensiones ®E
o o
n
LEHZJ20(L)K2-10 ©
+0.025 . —
@3H9 (5 "*)prof. 3 29.6 Longitud del cable del motor =~ 300 29 -
(Entrada del cable del motor: Basica)
H— N
o
=l Planod B ¢ N a N
13| Plano de E -
= referencia ' . \\ g | 4. Jl L
de montaje So .
. ! 5 \ | o 93H9(*3%° prof. 3 Iﬂ
y Z &
el A
NS I \ g 8 5 oHHQ
ol = —F G ) 2xM5x0.8x8 p—
I ~ 2|5 - -
(2] I hed .
@ D
@ / 2xM5x0.8x8 N @ D
Posicion de referencia B 2 x 84.2 pasante . © =
del punto de amarre Cerrado: 16 %43 10 605 %
8.9 Abierto: 26 02 (Rango de apertura de dedos: 16 a 28) Nota) 18 4xM4x0.7 =
0.1 0.4 )
30 (34.6) o
o
(58) [mm] |
[oN
Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero Modelo L (L1) g
LEHZJ20K2-1000 | 1357 | (64.8) |8
LEHZJ20LK2-10C1 | 121.7 | (50.8) gl
=4
Cubierta antipolvo del encoder Nota) El rango en el que los dedos
o se pueden mover cuando
' s vuelven al origen. Asegurese
5 PR~ Q de que ninguna pieza —
g < @ L AL@ o montada sobre los dedos
Q N - « interfiera con las piezas y los
& - accesorios colocados
? 51 X 20 alrededor de los dedos. g:)
- Plano de referencia de montaje [T1]
LEHZJ25(L)K2-14 ~
@4H9 (*59%0) prof. 3 29.6 Longitud del cable del motor = 300 29
(Entrada del cable del motor: Basica) = -
H— NS
— 5
| Plano de I < D) = ©
| referencia “ﬂ g o
i (=]
de montaje ! 5 gl 5 24H9 (*3%%)prof. 3 O
il : o . w
T[T : -
Fan (1 —
- E © | b ‘2\ 8 8 S O
= © 29w A Y 2\ O
(&} 1 I l o |w= f 2xM6x1.0x10 1
= © I|(o ©f ~ : - (&)
@ [ < o
o8 AN N . u
a
M= 2xM6x1.0x 10 @ ~
A ] 2 x 95.2 pasante ¢
Z’olsicién dde referencia Cerrado: 19 *22 12 $os © E
el punto de amarre ’ s
P Ep Abierto: 33 02 (Rango de apertura de dedos: 19 a 34.5) Not2) 20 4xM5x0.8 8
38 (42) _
(73)
_ mm) [
Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero Modelo L (L1) o
LEHZJ25K2-1400 | 146.7 | (64.8) O
LEHZJ25LK2-1401 | 132.7 | (50.8) w
Cubierta antipolvo del encoder
B Nota) El rango en el que los dedos
HH 8 se pueden mover cuando o
— T x [ ;uelven al origen. Aseglirese g §§
~| © At G ° e que ninguna pieza 883
8l ’J Q} [ @ N montada sobre los dedos % g ]
© 9 l interfiera con las piezas y los | © ac
- _## 20 accesorios colocados & 03
~ 64 alrededor de los dedos.

Plano de referencia de montaje
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Pinza eléctrica de 2 dedos

Serie LEHF

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Compruebe la fuerza
de amarre

o -z

Compruebe el punto de
amarre y el voladizo

Compruebe la fuerza
externa sobre los dedos

> 2

=LY Compruebe la fuerza de amarre.

Verifique las Calcule la fuerza de - S
condiciones amarre requerida lag
Ejemplo Directrices para la seleccién de la pinza en

funcion de la masa de la pieza
@ Aunque las condiciones varian en funcién de la forma
de la pieza y del coeficiente de friccion entre los
adaptadores y la pieza, seleccione un modelo que
pueda proporcionar una fuerza de amarre 10 a 20
veces superior N°®2) gl peso de la pieza, como minimo.

Nota) Para mas detalles, véase el dibujo de seleccion del modelo.

4

Masa de la pieza: 0.1 kg

® Si durante el movimiento se producen fuertes
aceleraciones o impactos, sera necesario prever un
margen suplementario de seguridad.

Ejemplo) Cuando se desea establecer una fuerza de amarre
de al menos 20 veces superior al peso de la pieza.

Fuerza de amarre requerida
=0.1 kg x20 x 9.8 m/s?2 =~ 19.6 N 0 mas

Fuerza de empuje: 100%

Distancia al punto de amarre: 30 mm

eleccione el modelo a partir de

| |

Seleccione la

_—)

réfica de fuerza de amarre velocidad de empuje
LEHF20
35
Z 5 I
t 26 ——__ Fuerza de empuje 100%
2 25
é 20
——
@ — 70%
o 15
©
g 10 40%
b
=}
[T
0
0 20 30 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm]

Cuando se selecciona el LEHF20.

@ El punto de interseccion entre la distancia al punto
de amarre L = 30 mm y la fuerza de empuje del
100% proporciona una fuerza de amarre de 26 N.

@ La fuerza de amarre es 26.5 veces superior al peso
de la pieza y, por tanto, satisface el valor de ajuste
de fuerza de amarre de "20 veces o superior”.

, . LEHF20
Velocidad de empuje: 20 mm/s 10
& Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
100 pujey P
2 90
(<o}
Calculo de la fuerza de amarre requerida g %
e 70
q Durante el amarre de una pieza como la de = 60
: la figura de la izquierda y con las siguientes %
definiciones, g 50
F: Fuerza de amarre [N] S 40
u: Coeficiente de friccion entre los § 30
o 1o b adaptadores y la pieza T 0 10 20 30 40
m: Masa de la pieza [kg] . .
Dedo g: Aceleracién gravitacional (9.8 m/s?) Velocidad de empuje [mm/s]
— mg: Peso de la pieza [N] las condiciones @ La velocidad de empuje es suficiente en el punto en
e en las que la pieza no se caera son el que la fuerza de empuje del 100% se cruza con
i 2xpuF>mg la velocidad de empuje de 20 mm/s.
F F T
[N Numero de dedos . . .
| Pieza mg Nota) Confirme el rango de velocidad de empuje a
J , por tanto, F > ; : ) o
uF uF Y, P 2x K partir de la fuerza de empuje determinada [%].
Como “a” representa el margen, “F” viene

mg determinado por la siguiente férmula:
Adaptador F= mg xa
“2xu

“Fuerza de amarre minima de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza”

e Las "10 a 20 veces superior al peso de la pieza como minimo" recomendadas por SMC se
calculan con un margen de “@” = 4, que permite soportar los impactos que se producen
durante un transporte normal, etc.

Cuando u = 0.2 Cuando p = 0.1
L' B L B
F_2x0_2x4_10xmg F_2x0.1x4_20xmg

A

[ 10 x Peso de la pieza ]

A

[ 20 x Peso de la pieza ]

<Referencia> Coeficiente de friccion u depende del entorno
de trabajo, la presién de contacto, etc.

Coeficiente de friccion Adaptador - Material de las piezas (guia)
0.1 Metal (rugosidad de superficie = Rz3.2 0 menos)
0.2 Metal

0.2 o superior Goma, resina, etc.

Nota) e Incluso si el coeficiente de friccidn es superior a 1t = 0.2, por motivos de
seguridad, seleccione una fuerza de amarre que sea al menos de 10 a 20
veces superior al peso de la pieza, conforme a las recomendaciones de SMC.

* Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones o
impactos, serd necesario prever un margen suplementario.
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Seleccién del modelo Serie LEHF

Seleccion del modelo

de modelo

(=
kel
[}
s}
Q2
[}
(45}

23 confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHF

e Indicacion de la fuerza de amarre Estado de amarre externo Estado de amarre interno
La fuerza de amarre mostrada en las
siguientes graficas se expresa como { ﬁ d ﬁ
"F", que es el empuje de un dedo E
cuando ambos dedos y adaptadores w
estdn en contacto con la pieza de |
trabajo, tal como se muestra en la
figura a continuacion. © 6] D O o P
—
® Ajuste el punto de amarre de la pieza d h Dedo ( {) Dedo
de trabajo "L" de forma que esté |
dentro del rango mostrado en la [ [yl 4 | i -
siguiente figura. L -} Lz ‘ , %) E
[a]
F— ~—F L: Puntode | I | L: Puntode | |Z|LL
amarre Fe| = |o=5 |—+F amarre g
Adaptador Pieza de trabajo F: Fuerzade Adaptador | / Pieza de trabajo F: Fuerzade g
amarre amarre 23
—
LEHF10 LEHF40 g
10 Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala) 200 Precision de la fuerza de amarre: 20% (fondo de escala) g
I «
= = ——_| Fuerza de empuje 100% g %
L 8 L 160 — s ﬂ
[0) [0)
£ 6 \\ Fuerza de empuje 100% 5 120 —_ | 70%
© ©
@ 4l 70% 2 g 40% —
© T — © ° —
[0 5 \§ o]
N ~—1__40% N
[} 2 o 40
=} =}
o o (7))
0 0 L
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120 L_IIJ
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHF20 B
35 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala) ‘ Se'eccio’n de la velocidad de empuje ‘
Z 30 F d e 100° ® Configure la [Fuerza de empuje] y el [Disparador LV] E
T ——r—__Fuerza de empuje 100% dentro del rango mostrado en la siguiente figura. 8
£ 20 ————""70% = -
© o~ T T T —
o 15 T — o Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
h 40% g 100 S
8 10 2 1
©
(Y B 80 _
0 € 70
0 20 40 60 80 100 ) —
Punto de amarre L [mm] ° 60 -
32 50 o
LEHF32 5 4 9
150 Precision de la fuerza de amarre: 20% (fondo de escala) § 30 |
_ ‘ ‘ S 10 20 30 40| ——
=z =} . .
T 120 ———— Fuerza de empuje 100% - Velocidad de empuje [mm/s] <
[0} \ ﬂ.
(-]
3 60 L
« —_ 40%
N
o 30 3w
o ggé
0 Soo
0 20 40 60 80 100 § o
Punto de amarre L [mm] a 03
e

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los datos de paso que se introducen en el controlador.
ZS\VC 2



Serie LEHF

Seleccion del modelo

@P confirmacion del punto de amarre y del voladizo: Serie LEHF

@ Elija la posicion de amarre de la pieza de trabajo de forma que la cantidad de voladizo "H" permanezca dentro del rango
mostrado en la siguiente figura.

@ Si la posicion de amarre estéa fuera de los limites, puede reducirse la vida util de la pinza eléctrica.

Estado de amarre externo

Estado de amarre interno

[ @

H: Voladizo
L: Punto de amarre

H: Voladizo
L: Punto de amarre

Punto de amarre L [mm]

o - -
H Posiciéon de amarre
‘ Posiciéon de amarre
H
LEHF10 LEHF20
100 100
— 80 — 80
€ €
£ ING £
T 60 T T 60 205
g S X 2 R L0
5 40 ¢ 206 T 40 Ugy. 2
ks Uerzy % N ks %
(©] (©]
> 20 % /;;\ ™~ > 20 %"0@
p"/b} \ 70090
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
N
100
3 80 3 \\
E E 80 %
Tz 60 0o T %
9 N % o 60 Ny
RN 2 AN N
2 28 o0 5 IR % A
S 5 B oG > ) » N
. \ 20 0/8 P
05 000
0 % N o 5
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120

Punto de amarre L [mm]

* La fuerza de empuje es uno de los valores de los datos de paso que se introducen en el controlador.

29

~
Z

SvVC




Seleccion del modelo Serie LEHF

@2E confirmacion de fuerza externa sobre los dedos: Serie LEHF

|
|
1

Fv

Fv: Carga vertical admisible

UUIU
J
~_

Mp

Mp: Momento flector
Mr:

Sea——~-—gs—

B
]

\/
Mr

Momento flector transversor

My: Momento torsor

H, L: Distancia al punto en el que se aplica la carga [mm

Modelo

Carga vertical admisible

Momento estatico admisible

FvIN] Momento flector: Mp [N-m] Momento torsor: My [N-m] | Momento flector transversor: Mr [N-m]
LEHF10K2-1 58 0.26 0.26 0.53
LEHF20K2- 98 0.68 0.68 1.4
LEHF32K2- 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40K2-O 294 2 2 4

Nota) Los valores de carga de la tabla son valores estaticos.

Célculo de la fuerza externa admisible (cuando se aplica la carga de momento)

Ejemplo de célculo

Carga admisible F [N] =

M (Momento estatico admisible) [N-m]

Lx1032 *

(*constante para la conversion de unidad)

Cuando existe una carga estética de f = 10 N, que aplica un

momento flector en el punto L = 30 mm desde la guia LEHF20K2-0J .

Por lo tanto, la carga resulta valida.

Carga admisible F = 0.68

=22.7 [N]
Carga f = 10 [N] < 22.7 [N]

30x 103

O
g
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de modelo
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” LEHZJ ” LEHZ

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

‘ LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘ |[ LEAS |

Precauciones
especificas
del producto
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Pinza eléctrica de 2 dedos

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

C € M.
Serie LEHF

LEHF10, 20, 32, 40

Forma de pedido

K2 16P| 1
00 06 0600 00

LEHF[10

0 Tamaiho 9 Paso 9 Tipo de 9 Carrera [mm]
10 | K | Bésico | 2 dedos Carrera / ambos lados _
- Tamano
20 Basico Carrera larga
32 16 32 10
40 24 48 20
32 64 32
40 80 40
6 Entrada del cable del motor
Basico (Entrada en el lado derecho)
Cable del motor
() ()
A A\ Precaucién
4 [Productos conformes a CE]
T F La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores

eléctricos de la serie LEH 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 cableados.
Cable del motor 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
1 cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es
L necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva
EMC de la maquinaria y del equipo como un todo.
) © [Productos conformes a UL]
H Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el
| actuador eléctrico y el controlador/driver con una fuente de alimentacién de
T~ _F clase 2 compatible con UL1310.

Entrada en el lado izquierdo

s
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver-actuador. ~______cc-mmm===" T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> %0](2_—-15 NP
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver.
(2 Compruebe que la configuracion E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @
N © J

x 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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Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LE H F

@ Tipo de cable del actuador* 0 Longitud del cable del actuador [m @ Tipo de controlador/driver*
— Sin cable — Sin cable — Sin controlador/driver
S Cable estandar 1 1.5 6N LECP6 NPN
R Cable robético (cable flexible) 3 3 6P (Tipo programable) PNP
+ En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. 5 5 1N LECP1 NPN
Para usar las piezas méviles, seleccione el cable 8 8* 1P (Tipo sin programacion) PNP
roboico. A 10* AN LECPA NPN
B 15% AP | (Tipo de entrada de impulsos) | PNP
(& 20* « Para los detalles de los controladores/drivers y

@ Longitud del cable E/S [m]*'

+ Bajo demanda (sélo cable robético)
Véanse las especificaciones Nota 3) de la pag. 23.

@ Montaje del controlador/driver

— Sin cable — Montaje con tornillo

1 1.5 D Montaje en rail DIN*

3 3*2 # No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5#*2 (Véase la pag. 56)

+1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo de
controlador/driver, no se puede seleccionar la longitud
del cable E/S. Consulte la pagina 61 (para LECPS), la
pégina 73 (para LECP1) o la p4gina 80 (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.

Controladores/Drivers compatibles

los motores compatibles, consulte a continuacién
los controladores/drivers compatibles.

Tipo programable

Tipo

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

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 sefiales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

N2 maximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones I —
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 55 Pagina 68 l Pagina 74
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Serie LEHF

Especificaciones
Modelo LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Carrera de apertura/cierre | Basico 16 24 32 40
(ambos lados) Carrera larga 32 48 64 80
Fuerza de amarre [N] Nota 1) Nota 3) 3a7 11a28 | 48a120 | 72a 180
_'g' Velocidad de apertura y cierreNelocidad de empuje [mmis] \ce2%a3) | 5 3 80/5 a 20 5a100/5a 30
5 Método de accionamiento Husillo trapecial + Correa
§ Tipo de guiado de los dedos Guia lineal (no circulante)
38| Repetitividad [mm] Nota 4) +0.05
g Precision en la medicion repetida de la longitud [mm] oi25) +0.05
-8 Efecto de contragolpe de los dedos / ambos lados [mm) Notz6) 1.0 o menos
é Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota7) 150/30
'g,_ Frecuencia max. de trabajo [c.p.m.] 60
& | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Basico 340 610 1625 1980
Peso [g]
Carrera larga 370 750 1970 2500
& | Tamaiio del motor 020 028 042
:‘g Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
g Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
S Tensién nominal [V] 24 VDC £10%
2 | Consumo de energia/Consumo de energia en
' | reposo durante el funcionamiento [W] \¢=¢) 11/7 28/15 34/13 36/13
& | Consumo de energia méx. instantanea [W] Nota ) 19 51 57 61

Nota 1) La fuerza de amarre deberia ser de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza. La fuerza de posicionamiento debe ser del
150% cuando se libera la pieza. La precision de la fuerza de amarre debe ser: +30% (fondo de escala) para LEHF10, +25%
(fondo de escala) para LEHF20 y +20% (fondo de escala) para LEHF32/40.

Nota 2) La velocidad de empuje debe fijarse dentro del rango durante la operacion de empuje (amarre). En caso contrario, podria
ocasionar un funcionamiento defectuoso. La velocidad de apertura/cierre y la velocidad de empuje corresponden a ambos
dedos. La velocidad para un dedo es la mitad de este valor.

Nota 3) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje.

Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 4) La repetitividad es la variacion en la posicion de amarre (posicion de la pieza) cuando la operacidn de amarre se lleva a
cabo de forma repetida siguiendo la misma secuencia para la misma pieza.

Nota 5) La precisién en la medicion repetida de la longitud es la dispersién (valor del monitor del controlador) cuando la pieza se
sujeta de forma repetida en la misma posicion.

Nota 6) La operacion de empuje (amarre) no se vera afectada por el efecto de contragolpe. Realice una carrera més larga para
compensar el efecto de contragolpe generado durante la apertura.

Nota 7) Resistencia a impactos: La pinza supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al husillo. (La
prueba se llevd a cabo con la pinza 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
direccion paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con la pinza en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energfa (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza esta funcionando.

El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento corresponde al momento en el que la pinza esta detenida en
la posicién de ajuste, incluyendo cuando se encuentra en el modo de ahorro energético durante el amarre.

Nota 9) EI consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza esta
funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Montaje
a) Cuando se usa la rosca del cuerpo b) Cuando se usa la rosca de la placa c) Cuando se usa la rosca de la parte
de montaje posterior del cuerpo
Direccion de montaje
Pasador de posicionamiento
; ; . -
Pasador de Pasador de
posicionamiento posicionamiento
00 | o6 | —> 4:% {—
h Direccién Direccion
de montaje  \" ﬁ de montaje
T 1
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Diseno

Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LEHF

Serie LEHF

2 7 5
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
2 Placa lateral A Aleacion de aluminio Anodizado
3 Placa lateral B Aleacion de aluminio Anodizado
4 Eje deslizante Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
5 | Conjunto de casquillo deslizante Acero inoxidable
6 Tuerca trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
7 Tuerca trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
8 Placa fija Acero inoxidable
9 Placa del motor Acero al carbono
10 | Polea A Aleacion de aluminio
11 | Polea B Aleacion de aluminio
12 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio
13 | Casquillo elastico NBR
14 | Cojinete —
15 | Correa —
16 | Brida —
17 | Conjunto de dedos —
18 | Motor paso a paso (Servo/24 VDC) —

O
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Serie LEHF

Dimensiones

LEHF10K2-16: Basico

Plano de referencia de montaje 27
@l w0l v
~ Ml e}
<| 2| ol &
; EIRCIR
Tornillo de accionamiento manual
(ambos lados) (17

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover
cuando vuelven al origen. Asegurese de que
ninguna pieza montada sobre los dedos interfiera
con las piezas y los accesorios colocados alrededor
de los dedos.

0.8 0.8
0.8 14 14 0.8
4xM2.5x0.45x3 ~
=
(s}
+0.02 7, 3
2x02H9 (0% =
A — - o)
prof. 2 7 o
11
=290 ~230
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Basica) 40 _ Entrada en el lado izquierdo)
65 25
9| |4,
x
N 1
OE_S\—_‘ =3
N - P
et
Pl I re}
&> o
g ®
o 03H9 (5%
2 “é' prof. 3
ol Cerrado: 0 *3
Abierto: 16 +1  (Rango de apertura de dedos: 0 a 17) Nota)
2 xM5x0.8x 10 (38.2)| 36.4
2 x g4.2 pasante 1.7 74.6 1.7

4xM4x0.7x7

30

3H9 (+(0JA025)

prof. 3
LEHF10K2-32: Carrera larga 08 __
8xM25x045x3 0.8 18 0.8 |18 0.8
o
(=] - Y
Al
k
Ted
2 X 62H9 (*092) 8|55 |8,
fe]
prof. 2 -
=~ 280 =230
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Basica) 40 Entrada en el lado izquierdo)
65 25
0| 4,
Q
x
« | I
o 4 . -
== T .
Plano de referencia de montaje 27 N
4L 7% 0
2 =" 8
e
| 9 0l o o |% @3H9 (*3.9%%)
! B 8% &la prof. 3
! Cerrado: 03"
) 2xM5x0.8x10, Abierto: 32 +1  (Rango de apertura de dedos: 0 a 33) Nota)
Tomillo de accionamiento manual 17 2x 04.2 pasante (37.5)| 45.9
(ambos lados) 1.7 834 1.7
Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando ® 3H9 (39
9 q P 4xM4x0.7x7

vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y los
accesorios colocados alrededor de los dedos.
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Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LE H F

P
=9
g
. . [3)
Dimensiones 8 g
g o
LEHF20K2-24: Basico 121 1 ©
8xM3x0.5x4 .21 1
0 M
o 4
S
@ N
2 x 92.5H9 (*3:°%) ] T
45 45 <
prof. 2.5 i w
12 12 - -l
=270 ~230
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor: p—
Bésica) 50 Entrada en el lado izquierdo)
Plano de referencia de montaje _35 65 © 5
Q
30 =
x
% o | g E
o \&
@ 2xM6x1x12 o <
~| @ @ < )
O] |l 1| ® 2 x 95.2 pasante ~ o)
N~ © © © I
H S \ [
g 3 > 22
c*:; © | 2
Tornillo de accionamiento manual ! o= @
g g +0.030 o
(ambos lados) |20 Sla 24H9 (5™) ©
Cerrado: 0 3" prof. 3 2
(Rango de apertura de dedos: 0 a 25) Nota)  Abjerto: 24 +1 o
(35.8)|_45.7 g
Nota) El rango en el que los dedos 2 815 2 s
se pueden mover cuando -
vuelven al origen. Asegurese
de que ninguna pieza 40 +0.030
montada sobre los dedos 4H9 (o )
. ) } 4xM5x0.8x8 rof. 3 —
interfiera con las piezas y los prof. °
accesorios colocados '
alrededor de los dedos. EDIh RE== T\lf
—] | (oY}
> 51 (/)]
) I
24H9 (*5:9%0) w
prof. 3 |
LEHF20K2-48: Carrera larga
127 1 127 1 L
8xM3x0.5x4 ‘ © I
11 1 w
81 o —= == H o
i i $)
2 x 02.5H9 (3) 18||4.5 4.5||18 3 w
prof. 2.5 = = ° -l
=~ 240 =230 0
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor: o
Plano de referencia Basica) 50 Entrada en el lado izquierdo) (&)
de montaje 35 65 w|| 5 H
Q
x 30
N 1
ik 4 s : -
2wl w 2xM6x1x12 5] o
YNG9 2 x 95.2 pasante i (&)
NI N|© .2 p © ©
: g ~ Ll
WAL 2w 5 -
> |« S
Tornillo de accionamiento manual I|e +0.03
bos lad 20 Jla 24H9 ("o 0)
(ambos lados) Cerrado: 0 %3 prof. 3 <
(Rango de apertura de dedos: 0 a 49) Nota)  Abierto: 48 +1 ?s
(53.8) 62.2 '
2 116 2 |
Nota) El rango en el que los dedos se
pueden mover cuando vuelven al 40 10,030
origen. Asegurese de que 4H9 (0 ™) 2 o
ninguna pieza montada sobre los 4xM5x0.8x8 prof. 3 235
dedos interfiera con las piezas y 0 223
los accesorios colocados o o= Nt 29 g
alrededor de los dedos. 22— o 835
a®o
94H9 ("5%%)
prof. 3
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Serie LEHF

Dimensiones

LEHF32K2-32: Basico

8xM4x07x4 12,29 12

12 29 1.2
!
1]
5] ——— = )
[sY) J T a
T w0
=}
2 x @3H9 (75.9%) 18||_5.5 i
n
prof. 3 55 [[18 3]
~ 240 T =220
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Basica) 75 Entrada en el lado izquierdo)
Plano de referencia ‘
. 51 65 0 6
de montaje r{ A 50
x - >
- A ! 7]
® | o S <
o 2xM8x1.25x16 ?g
Sl 8l | 2 x 96.4 pasante >
- =«
H B g\ \ %
' 2ol
Tornillo de accionamiento manual % s 25H9 (+8.oso)
(ambos lados) 27 6la prof. 4
Cerrado: 03" ’
(Rango de apertura de dedos: 0 a 33) N Apierto: 32 +1
(49.5) | 65.5
2.6 115 2.6
60 5H9 (*3°%)
Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando 4xM6x1x10 prof. 4
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza ©
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y los K 2
accesorios colocados alrededor de los dedos. P —— EI
5H9 (%)
prof. 4
LEHF32K2-64: Carrera larga 1237 12 12 _37_ 1.2
8xM4x0.7x4
o I ) T 15 > == T yu | O#
N —t N
2x03Ho (9025 ¢ = o
prof. 3 26 || 55 55 [|26 Lﬁ
]
~190 =220
Plano de referencia de montaje (Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Bsica) 75 Entrada en el lado izquierdo)
——
51 65 w© 6
Q
= 50
- o 1
® ® NE" :
© 2xM8x1.25x16 —~
g [}
AR o - 2 x 96.4 pasante )
" o & )
Tornillo de accionamiento manual — = K
< +0.030r
(ambos lados) o | Cerado; @5H9 (™)
27 I|e 0+31 rof. 4
6|a Aot prot.
64 +1 (Rango de apertura de dedos: 0 a 65) Nota)
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6
60 5HY (0.9%0)
4XM6x1x10 oo .

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando i ©
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza —— R i 3 ~
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y los o s :’I
accesorios colocados alrededor de los dedos. & &
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Dimensiones

Pinza eléctrica de 2 dedos Serie LE H F

LEHF40K2-40: Basico

Plano de referencia de montaje

124

Tornillo de accionamiento manual
(ambos lados)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y los
accesorios colocados alrededor de los dedos.

LEHF40K2-80: Carrera larga

Plano de referencia de montaje

124

Tornillo de accionamiento manual
(ambos lados)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y los
accesorios colocados alrededor de los dedos.

2 x 96.4 pasante

12 . 36 1.2
8xM4x0.7x4 12 36 12
)]
(@] _ I Wan! 2y <
SRR R
2 x @3H9 (*59%) g
prof.S— 20(| 8 8|20 i
~ 240 =210
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Bésica) 85 Entrada en el lado izquierdo)
65 © 6
= 60
N L
OE,__N— I e
Qy T Rl e
2xM8x1.25x 16 Eg

g s
oo
f A |
218 Cerrado; |\ @5H9 (%%
5l (A T —
Abierto: ’
40+ || (Rango de apertura de dedos: 0 a 41) Nota)
(60) 69.5
2.6 129.5 2.6
70
4xM6x1x10 5H9 (5.9
prof. 4
3 p
b oo
= — (9]
e o]

@5H9 (+g.030)

O
g

@5H9 (*59%)
prof. 4

prof. 4
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2
8xM4x0.7x4
S ET—=fsbo oo 3
[sY) — e \lJ i IV A [aV]
: wn
2x03H9 (3°%) / | 30| 8 8|30 <
prof. 3 ©
=180 =210
(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Basica) 85 Entrada en el lado izquierdo)
65 2 6
x 60
oEﬁ\u—N | -
2xM8x1.25x 16 ?g
2 x 96.4 pasante =
g = 8
fa 1
o |
S :
Sls Cegag%:.1 @5H9 (3%
Aoierto” prof. 4
80 +1 (Rango de apertura de dedos: 0 a 81) Neta)
(90) 99.5
2.6 189.5 2.6
70
4xM6x1x10 5H9 (*5°%)
prof. 4
©
¢ :qla =
e . o]
I3 &
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Pinza eléctrica de 3 dedos
Serie LEHS

53
50
o
(8]
o E
D @
N o

Procedimiento de seleccion

m Compruebe la fuerza de amarre. N
L
Verifique las Calcule la fuerza de - Seleccione el modelo a partir de - Seleccione la ﬂ
condiciones amarre requerida la gréfica de fuerza de amarre velocidad de empuje
. —
Ejemplo Directrices para la seleccién de la pinza LEHS20
Masa de la pieza: 0.1 kg ’ en funcién de la masa de la pieza 25 | | |
@ Aunque las condiciones varian en funcién de la forma = p— Fuerza de empuje 100% -
de la pieza y del coeficiente de friccion entre los w20 SIN
adaptadores y la pieza, seleccione un modelo que o g L
pueda proporcionar una fuerza de amarre 7 a 13 g 15 — 70% S |iIJ
veces superior No8) a| peso de la pieza, como minimo. E 14 [~ )
Nota) Para mas detalles, consulte el calculo de la fuerza de 2 1o g
amarre requerida. ° —_— 40% (2
— —
@ Si durante el movimiento se producen fuertes % 5 § S
aceleraciones o impactos, sera necesario prever un T g
margen suplementario de seguridad. 0 S
Ejemplo) Cuando se desea establecer una fuerza de amarre 0 20 30 40 60 80 100 Sl
de al menos 13 veces superior al peso de la pieza. Punto de amarre L [mm] s|lX
Fuerza de amarre requerida - 2w
=0.1kgx13x 9.8 m/s?=12.7 N 0 més Cuando se selecciona el LEHS20. -
® El punto de interseccién entre la distancia al punto
- de amarre L = 30 mm vy la fuerza de empuje del
Fuerza de empuje: 70% — 70% proporciona una fuerza de amarre de 14 N.
@ La fuerza de amarre es 14 veces superior al peso
Distancia al punto de amarre: 30 mm — de la pieza y, por tanto, satisface el valor de ajuste
de fuerza de amarre de "13 veces o superior".
2
LEHS20 TT]
Velocidad de empuje: 30 mm/s — —.110 |
= 100 Fuerza de empuije y rango de umbral de disparo
o
- . 2 9
Calculo de la fuerza de amarre requerida 2 S
= —
Durante el amarre de una pieza como la de la § 70 ©
figura de la izquierda y con las siguientes o 60 o
definiciones, g $)
F: Fuerza de amarre [N] > 50 wl
u: Coeficiente de friccion entre E 40 |
' los adaptadores y la pieza. 5] 30
m: Masa de la pieza [kg] - 0 10 20 30 40 50 60
g: Aceleracion gravitacional (9.8 m/s?) Velocidad de empuje [mm/s] )
mg: Peso de la pieza [N] 6
las condiciones en las que la pieza no se caera son @ La velocidad de empuje es suficiente en el punto en w
3 xpF>mg el que la fuerza de empuje del 70% se cruza con la |
Ntmero de dedos velocidad de empuje de 30 mm/s.
tanto, F mg
, por tanto, F > ) . .
VP 3xu Nota) Confirme el rango de velocidad de empuje a -
. partir de la fuerza de empuje determinada [%]. o
Como “a” representa el margen, “F” viene (&)
determinado por la siguiente féormula: Ll
|
m
F= —gx a
3xu <Referencia> Coeficiente de friccién u (dependiendo del entorno
de trabajo, la presion de contacto, etc.) <
13 Tal H H ”
Fuerza de amarre minima de 7 a 13 veces superior al peso de la pieza Cosficiente de fiocion | Adaptador - Material de las piezas (guia) ?5
* La recomendacion de SMC de elegir una fuerza de "7 a 13 veces superior al peso de la pieza 0.1 Metal (rugosidad de superficie = Rz3.2 0 menos) w
como minimo" se basa en un célculo con un margen de “a” = 4, que permite soportar los - - |
impactos que se producen durante un transporte normal, etc. 02 Metal
Cuando . = 0.2 Cuando . = 0.1 0.2 o superior Goma, resina, etc.
g g Nota) ¢ Incluso si el coeficiente de friccion es superior a | = 0.2, por oo
F=——"—x4=6.7xmg F=———"—x4=13.3xmg motivos de seguridad, seleccione una fuerza de amarre que 2 %‘6
3x0.2 3x0.1 sea al menos de 7 a 13 veces superior al peso de la pieza, 85.5 3
* * conforme a las recomendaciones de SMC. 28 g
* Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones S ‘%6
[ 7 x Peso de la pieza J [ 13 x Peso de la pieza ] o impactos, sera necesario prever un margen suplementario. a®o
e
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Serie LEHS

Seleccion del modelo

[ZX) confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHS

@ Indicacion de la fuerza de amarre
La fuerza de amarre mostrada en las gréficas de la pagina 42
se expresa como "F", que es el empuje de un dedo cuando los
3 dedos y adaptadores estan en contacto con la pieza de
trabajo, tal como se muestra en la figura a continuacion.

Estado de amarre externo

® Ajuste el punto de amarre de la pieza de trabajo "L" de forma
que esté dentro del rango mostrado en la siguiente figura.

Estado de amarre interno

Adaptador
ANt

i

Ad q @ ﬁ Dedo
aptador
- \J P

I

o ‘
|
Pieza derabsjo L: Punto de Wj " L: Puntode
amarre amarre
o\ F F 0
F: Fuerza de F: Fuerza de
amarre amarre

41
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Seleccién del modelo Serie LEHS

c9
Ne )
e
3E
»3
[ZX) confirmacion de la fuerza de amarre: Serie LEHS
« La fuerza de empuje es uno de los valores de los * La fuerza de empuje es uno de los valores de los
Basico datos de paso que se introducen en el controlador. Compacto datos de paso que se introducen en el controlador.
LEHS10 LEHS10L N
Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala) 5 Precision de la fuerza de amarre: 30% (fondo de escala) (TT]
=l
z z
L 6 o~ Fuerza de empuje 100%
2 — Fuerza de empuje 100% 2 | —
= —~— puj ° = — —
© © 3
S S ‘ S 70%
o . o 40% S|N
N2 40% N alx
g 3 - |
(g (g % .|
0 0 s
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80 23
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm] § —
[oN
LEHS20 LEHS20L
o5 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala) 20 Precision de la fuerza de amarre: 25% (fondo de escala) g I-II-
| [ | | | 2
= — Fuerza de empuje 100% = Fuerza de empuje 100% 3 ﬂ
w 20 L 15
[0 ()
G 15 ——=— ] 70%
& 0% § 10 —
g 10 20% 8 40%
N N
& 5 s ° 0
Z Z I
1}
0 0 |
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
LEHS32 R
100 Precision de la fu?rza de arparre: 2070 (fondo de escala) ‘ Seleccion de la velocidad de empuje ‘ E
H O,
z \\F“erzLde e|mpuje 1z @® Configure la [Fuerza de empuije] y el [Disparador LV] (@)
w 80 dentro del rango mostrado en la siguiente figura. 'ﬂ
[0)
g 60 70% Basico
g 40 % 1(1)8 Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo (?
© 40% = &)
g 2 90 T
g 20 8 80 -l
T £ 70
0 S 60
0 20 40 60 80 100 120 2 5 o
Punto de amarre L [mm] £ 40 O
3 30 L
LEHS40 g "o 10 20 30 40 50 60 -
160 Precision de la fuerza de amarre: 20% (fondo de escala) = Velocidad de empuje [mm/s]
= | | . | Compacto E
= — Fuerza de empuje 100% < 110 O
L 120 E— = Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo
o ‘ S 100 I-_IIJ
g 70% s 90
c 80 { S 80
8 o g 7 [ .
ot 40% £ BnL
I\ =2 60 c @O
S 40 D I o9S
S g %0 S5 8
7 S 40 gga
0 S 30 °83
0 20 40 60 80 100 120 140 g 0 10 20 30 40 50 60 o
Punto de amarre L [mm] i Velocidad de empuje [mm/s] .
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Pinza eléctrica de 3 dedos

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LEHS P

LEHS10, 20, 32, 40

Forma de pedido

10| [ K3-4 S|1]6P|1
© 000 66 066 00

LEHS

0 Tamaiho 9 Tamano del motor 6 Paso
10 — Bésico | K | Basico
20 L Nota) Compacto
32 Nota) Tamafio: 10, 20 sélo.
40
6 Tipo de 3 dedos 6 Carrera [mm] @ Entrada del cable del motor
Carrera/diametro Tamafo Basico (entrada en el lado izquierdo) (F;'a”o dte referencia
2 10 e montaje
6 20
8 32
12 40
Cubierta del conector
Entrada en el lado delantero  piano de referencia de montaje
F
Cable del motor
Cubierta del conector
/A\Precaucion
[Productos conformes a CE] +
La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la
serie LEH con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del Entrad | Plano de ref i d i
cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera ntrada en e ano de reterencia de montaje
posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC que lado derecho Cable del motor
hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de CUbeﬁﬁa del conector
funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la £ @ Ny
conformidad final con la directiva EMC de la maquinaria y del equipo como un todo. R (2] ‘\
[Productos conformes a UL] 8] j ¥
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador y @
eléctrico y el controlador/driver con una fuente de alimentacién de clase 2 compatible '
con UL1310.
4 )
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver-actuador. ~_______ccc---====" T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> ﬂw NP
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. feet e
(2 Compruebe que la configuracion E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @ @5
- J

x 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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Pinza eléctrica de 3 dedos Serie LE H S

0 Tipo de cable del actuador*

@ Longitud del cable del actuador [m] @ Tipo de controlador/driver*

= Sin cable — Sin cable — Sin controlador/driver

S Cable estandar 1 1.5 6N LECP6 NPN
R Cable robético (cable flexible) 3 3 6P (Tipo programable) PNP
+ En las piezas fijas debe usarse el cable estandar. 5 5 1N LECP1 NPN
Para usar las piezas moviles, seleccione el cable 8 g* 1P (Tipo sin programacion) PNP
robotico. A 10* AN LECPA NPN
B 15% AP | (Tipo de entrada de impulsos) | PNP

C 20* « Para los detalles de los controladores/drivers y

@ Longitud del cable E/S [m]*'

+ Bajo demanda (sélo cable robdtico)
Véanse las especificaciones Nota 3) de la pag. 45.

m Montaje del controlador/driver

— Sin cable = Montaje con tornillo

1 1.5 D Montaje en rail DIN*

3 3*2 # No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
5 5#*2 (Véase la pag. 56)

%1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo de
controlador/driver, no se puede seleccionar la
longitud del cable E/S. Consulte la pagina 61 (para
LECPS), la pagina 73 (para LECP1) o la péagina 80
(para LECPA,) si se requiere un cable I/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.

Controladores/Drivers compatibles

los motores compatibles, consulte a continuacion
los controladores/drivers compatibles.

Tipo programable

Tipo

Tipo sin programacion

Tipo de entrada de impulsos

Serie

LECP6

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 sefiales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

N2 maximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones I —
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 55 Pagina 68 l Pagina 74

SvVC

N
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Seleccién
de modelo

|

H LEHZJ H LEHZ 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

I

LECP1 | LEC-G | LECP6

LECPA

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEHS

Montaje

Especificaciones
Modelo LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Carrera abierta/cerrada (diametro) 4 6 8 12
Fuerza de amarre | Basico 22ab5 9a22 36 a90 52a130
[N] Nota 1) Nota 3) Compacto| 1.4a3.5 7a17 — —
5 | Velocidad de apertura y cierre/ 5a70/ 5a 80/ 5a 100/ 5a 120/
S Velocidad de empuje [mm/s] Nota2) Nota 3) 5a50 5a 50 5a50 5a50
-3 Método de accionamiento Husillo trapecial + Cufa deslizante
g Repetitividad [mm] Nota 4) +0.02
Z — — -
P
.g Efecto de contragolpe de los dedos / didmetro [mm) *9261 0.5 0 menos
§ Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] \cia7) 150/30
:§ Frecuencia max. de trabajo [c.p.m.] 60
§ Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Basico 185 410 975 1265
Peso [g]
Compacto 150 345 — —
& | Tamano del motor 020 28 042
'% Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
S | Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
g Tensién nominal [V] 24 VDC £10%
§ e e onoroia/ | Basico 11/7 28/15 34/13 36/13
§§ S e Ty hoia )| Compacto 8/7 22/12 — _
"g’_ Consumo de energia Basico 19 51 57 61
w1 | max. instantanea [W] Noiz) Compacto 14 42 _ _

Nota 1) La fuerza de amarre deberia ser de 7 a 13 veces superior al peso de la pieza. La fuerza de posicionamiento debe
ser del 150% cuando se libera la pieza. La precision de la fuerza de amarre debe ser: £30% (fondo de escala) para
LEHS10, £25% (fondo de escala) para LEHS20 y +20% (fondo de escala) para LEHS32/40.

Nota 2) La velocidad de empuje debe fijarse dentro del rango durante la operacion de empuje (amarre). En caso contrario,
podria ocasionar un funcionamiento defectuoso. La velocidad de apertura/cierre y la velocidad de empuje corresponden
a ambos dedos. La velocidad para un dedo es la mitad de este valor.

Nota 3) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje.
Ademas, si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en
hasta un 20%).

Nota 4) La repetitividad es la variacién en la posicién de amarre (posicion de la pieza) cuando la operacién de amarre se
lleva a cabo de forma repetida siguiendo la misma secuencia para la misma pieza.

Nota 5) La precision en la medicion repetida de la longitud es la dispersion (valor del monitor del controlador) cuando la
pieza se sujeta de forma repetida en la misma posicion.

Nota 6) La operacion de empuje (amarre) no se vera afectada por el efecto de contragolpe. Realice una carrera més larga
para compensar el efecto de contragolpe generado durante la apertura.

Nota 7) Resistencia a impactos: La pinza supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al
husillo. (La prueba se llevé a cabo con la pinza 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
direccioén paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con la pinza en el estado inicial).

Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza estéa funcionando.

El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento corresponde al momento en el que la pinza esta detenida
en la posicién de ajuste, incluyendo cuando se encuentra en el modo de ahorro energético durante el amarre.

Nota 9) El consumo de energia méaximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que la pinza
esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

a) Montaje de tipo A

(cuando se usa la rosca de la placa de montaje)

Direccion

de montaje J

Pasador de posicionamiento

45

P

b) Montaje de tipo B
(cuando se usa la rosca de la parte posterior del cuerpo)

Direccién
de montaje

L, —

Pasador de posicionamiento

O
g



Diseno

Pinza eléctrica de 3 dedos Serie LEHS

Serie LEHS

Lista de componentes

Ne Descripcion Material Nota

1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado

2 Placa del motor Aleacion de aluminio Anodizado

3 | Anillo guia Aleacion de aluminio

4 Leva deslizante Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
5 Husillo trapecial Acero inoxidable Tratamiento térmico + tratamiento especial
6 Dedo Acero al carbono Tratamiento térmico + tratamiento especial
7 Placa final Acero inoxidable

8 Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

O
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Seleccién
de modelo

|

H LEHZJ H LEHZ 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

I

LECP1 | LEC-G | LECP6

LECPA

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LEHS

Dimensiones
LEHS1 O(L) K3-4 Plano de referencia de montaje

(Abierto: 17)
6 ‘ (Cerrado: 15)
%)

[mm]
Modelo L (L1)
LEHS10K3-4 89.1 | (59.6)
LEHS10LK3-4 | 72.6 | (43.1)

o 5h9 (9 030)
6xM3x0.5x5 T8

22.5H9 (*39%%) 2xM4x0.7x6

prof. 2.5 \ 2 x ©3.3 pasante

B Longitud del cable del motor = 300 B
] ﬂ_ (Entrada del cable del motor: Basica) ﬂ_
.|
Te}
LI 2 t
88 3 TR
4 i — =y
® 3.5 0.025,
Posicion de referencia 14 2H9 (5™™) 4
del punto de amarre — Cerrado: 5
= Abierto: 7
. (Rango de funcionamiento de los dedos: 4.5 a 7.5) Nota)
o N 10
T |
wvlo
Tomillo d i
omillo de
Entrada del cable del motor:

accionamiento manual
Entrada del cable del motor:

Entrada en el lado derecho -

L
*?:\ Entrada en el lado delantero
i 2

0

b
\
N

|

vl o o Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover
QN N cuando vuelven al origen. Asegurese de que
1 ~ ninguna pieza montada sobre los dedos interfiera
20 < con las piezas y los accesorios colocados alrededor
29.5 2 de los dedos.
[\
LEHSZO(L)K3-6 Plano de referencia de montaje =Y
= v
=AY
s|S
B|E
28 & X [mm]
\\ hY Modelo L (L1)
5 LEHS20K3-6 98.8 | (61.8)
® (']1 6h9 (G0s0 LEHS20LK3-6 | 84.8 | (47.8)
6XM3x05x6 Jﬂ
24H9 (*39%)
prof. 3 \
Longitud del cable del motor =~ 300
(Entrada del cable del motor: Basica)
S 2xM6x1x10
1 r/ 2 x 5.2 pasante
- — —
~ ‘
1ot Bl & 8 LA
3\ co 3\
Al |9 o B
© 5 2[3 ~
Posicion de referencia 20 2H9 (2% | ||g Cerrado: 7
del punto de amarre - ‘ ) Abierto: 10
: - Entrada del cable del motor: (Rango de apertura de dedos:
" Entrada en el lado delantero 6.5 a 10.5) Nota)
Entrada del cable del motor:
Entrada en el lado derecho Tornillo de accionamiento manual
HH ~
<
Q
x
, [a\)
<| © o
< N (s}
Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando

vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
20 montada sobre los dedos interfiera con las piezas y
los accesorios colocados alrededor de los dedos.

47

O
g



Dimensiones

Pinza eléctrica de 3 dedos Serie LE H S

LEHS32K3-8

<t
6xM4x0.7x8

@5H9 (*39%9)

(Htero: 35

(Cerrado: 31)

12
O
5

Plano de referencia de montale %

3

0

2xM8x1.25x 14

Longitud del cable del motor =~ 300
(Entrada del cable del motor: Basica)

prof. 4 2 X 6.8 pasante
]
5|
(82}
©
0|
Qo ‘J
- 0
©
b p A
28 u.,I Y M
o e
[=f=]
<
@ _ 6 25
Posicion de referencia 30 ©la

del punto de amarre

Entrada del cable del motor:
Entrada en el lado derecho

T —

QL

|

LI —
N
3H9 (0| ||o
21

Entrada del cable del motor:
Entrada en el lado delantero

Tornillo de accionamiento manual

) N
< N = — —t O
©| < ] N
&) ~
. 3
42 20| X
64 o
Plano de referencia
LEHS40K3-12 o demonte o
TS &
=i
@ | £
28 N/
SN\
[
© 10h9 (5.036)
6xM5x0.8x10 ng

o5H9 (+g.030)

Cerrado: 10
Abierto: 14

(Rango de apertura de dedos:
9.5 a 14.5) Nota)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover
cuando vuelven al origen. Asegurese de que
ninguna pieza montada sobre los dedos interfiera
con las piezas y los accesorios colocados alrededor
de los dedos.

2xM8x1.25x 14
2 x 96.8 pasante

Longitud del cable del motor = 300

prof. 4
<
[Te)
I
<
0
g — T ©
o o —!
©|© A
<o T
% G
™ 6 g
Posicion de referencia 30 E5(
del punto de amarre o | %
I|e
wla

Entrada del cable del motor: Entrada en el lado derecho

(Entrada del cable del motor: Basica)

—I%|

21y
of

4H9 (+8.030)

10

Entrada del cable del motor: Entrada en el lado delantero

Tornillo de accionamiento manual

64
42

—

24

Ly

Cerrado: 11
Abierto: 17

(Rango de apertura de dedos:
10.5 a 17.5) Nota)

Nota) El rango en el que los dedos se pueden mover cuando
vuelven al origen. Asegurese de que ninguna pieza
montada sobre los dedos interfiera con las piezas y
los accesorios colocados alrededor de los dedos.
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Seleccién
de modelo

|

H LEHZJ }[ LEHZ i

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

I

LECP1 | LEC-G | LECP6

LECPA

Precauciones
especificas
del producto
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Serie LEH

Pinzas eléctricas /
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

|

Diseiio / Seleccion

A Advertencia

1. Mantenga el punto de amarre especificado.

Si el rango de amarre especificado es excesivo, se aplicara un
momento excesivo a la parte deslizante del dedo, pudiéndose
reducir la vida util del producto.

L: Punto de amarre
H: Voladizo

Posicion
de amarre

Posicién
de amarre

O "L"y "H" son adecuados.

X "L"es demasiado largo. < "H" es demasiado largo.

2. Prevea un adaptador ligero y corto.

Un adaptador largo y pesado aumentara la fuerza de inercia cuando el
producto esté abierto o cerrado, haciendo que se genere juego en el dedo.
Incluso si el punto de amarre del adaptador se encuentra dentro del rango
especificado, diséfielo para que sea lo mas corto y ligero posible.

En el caso de una pieza con gran longitud o anchura, seleccione un
modelo con un tamafo superior o utilice dos 0 mas pinzas a la vez.

3. Si la pieza es extremadamente delgada o pequena,

reserve un espacio libre para el adaptador.
Si no lo hace, el producto no podréa conseguir un amarre estable y esto
puede provocar el desplazamiento de la pieza o un amarre erréneo.

Par max. de apriete
o o o o b LEHZ(J)10(L) | M2.5x0.45 0.3
Dedo LEHZ(J)16(L) M3 x 0.5 0.9
Adaptad ~ LEHZ(J)20(L) M4 x 0.7 1.4
BRECol LEHZ(J)25(L) | M5x0.8 3.0
Espacio libre o Espacio libre LEHZ32 M6 x 1 5.0
Pieza en forma de aguja / Pieza de placa delgada LEHZ40 M8 x 1.25 1é 0
4. Seleccione el modelo que permita conseguir una <Serie LEHF>
fuerza de amarre adecuada al peso de la pieza. Par max. do apriote
La seleccion de un modelo inapropiado puede causar la caida de Modelo Perno [Nm] o
la pieza. La fuerza de amarre debe ser de 10 a 20 veces (LEHZ,
LEHF) o de 7 a 13 veces (LEHS) superior al peso de la pieza. LEHF10 M2.5 x 0.45 0.3
s LEHF20 M3 x 0.5 0.9
Precision de la fuerza de amarre LERF32 M2 X 0.7 12
LEHZ(J)10(L)[LEHZ(J)16(L) LEHZ(J)20(L)[LEHZ(J)25(L) LEHZ32 [ LEHZ40 LEHF40 m z 0'7 1' 2
+30% (fondo de escala) | £25% (fondo de escala) | +20% (fondo de escala) . .
LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40 <Serie LEHS>
+30% (fondo de escala) | +25% (fondo de escala) | +20% (fondo de escala) — s Par max. de apriete
LEHS10(L) LEHS20(L) | LEHS32[LEHS40 odelo ermoe [N-m]
+30% (fondo de escala) | +25% (fondo de escala) | +20% (fondo de escala) LEHS10(L) M3 x 0.5 0.9
5. No utilice el producto en aplicaciones en las que se t::gzg“‘) m X g‘i ?'i
aplique una fuerza externa (incluyendo vibracion) o 3 X2 :
fuerza de impacto excesivas, LEHS40 M5x 0.8 3.0

49

6. Seleccione el modelo que permita conseguir una

anchura de apertura y cierre acordes a la pieza.

La seleccion de un modelo inapropiado provocara el amarre en posiciones
inesperadas debido a una variacién en la anchura de apertura y cierre del
producto y a la imposibilidad de que el producto se adapte al didmetro de la
pieza. También sera necesario realizar una carrera mas larga para contrarrestar
el efecto de contragolpe creado durante la apertura de la pinza tras el amarre.

|

Montaje

A Advertencia

1

. Evite caidas o golpes en la pinza para evitar rayar y

hacer muescas en las superficies de montaje.
Incluso una leve deformacion podria provocar un deterioro de la
precision y un fallo de funcionamiento.

. Cuando monte el adaptador, utilice tornillos con la longitud

adecuada, apriételos al par de apriete adecuado dentro del
rango de par especificado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicién de montaje o, en condiciones
extremas, el actuador podria soltarse de su posicién de montaje.

Montaje del adaptador en el dedo

El adaptador debe montarse al par especificado en la siguiente tabla
mediante el apriete del perno en la rosca hembra y en el orificio de
montaje del dedo.

<Serie LEHZ>

Esto podria provocar la rotura o rozadura del mismo, con el
consiguiente fallo de funcionamiento. No aplique impactos o

vibraciones superiores a los valores especificados.

ZSNC



Serie LEH

Pinzas eléctricas /
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Montaje

Montaje de la pinza eléctrica / Serie LEHZ/LEHZJ

Montaje de la pinza eléctrica / Serie LEHF

Cuando se usa la rosca del lateral del cuerpo

Tornillo de accionamiento manual

Cuando se usa la rosca del cuerpo

Tornillo de accionamiento manual / Ambos lados

//////////////

Par max. |Prof. méx. i
Modelo Pemo | de apriete | tomiloL |
[N-m] [mm] : Par max. |Prof. méx.
LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 6 | o o Modelo Perno | de apriete | tornillo L
LEHZ(J)16(L)| Max07 | 14 6 5 (N-m] | [mm]
LEHZ(J)20(L)| M5x0.8 3.0 8 | LEHF10 | M4 x0.7 1.4 7
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5.0 10 ! ﬂ—" LEHF20 | M5x0.8 3.0 8
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 N A LEHF32 | M6x 1 5.0 10
. Adaptador
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 ! LEHF40 | M6 x1 5.0 10
Dedo E
Cuando se usa la rosca de la placa de montaje Cuando se usa la rosca de la placa de montaje
i ! Cammo
Par max. : Par max.
Modelo Perno de apriete ‘ Modelo Perno de apriete
[N-m] ! — [N-m]
= LEHZ(J)10(L)| M3x0.5 0.9 @ LEHF10 | M4 x0.7 1.4
—< LEHZ(J)16(L)| M3x0.5 0.9 Eﬁy LEHF20 | M5x0.8 3.0
T LEHZ(J)20(L)| M4 x0.7 1.4 : LEHF32 | Méx1 5.0
LEHZ(J)25(L)| M5x0.8 3.0 ! LEHF40 | M6 x 1 5.0
LEHZ32 M5 x 0.8 3.0 ;
LEHZ40 M6 x 1 5.0
Cuando se usa la rosca de la parte posterior del cuerpo : Cuando se usa la rosca de la parte posterior del cuerpo
: Par max. |Prof. max. : Par max. |Prof. max.
Modelo Perno de apriete | tornillo L | Modelo Perno de apriete | tornillo L
[N-m] [mm] : [N-m] [mm]
LEHZ(J)10(L)| M4 x0.7 1.4 6 LEHF10 | M5x0.8 3.0 10
= LEHZ(J)16(L)| M4 x0.7 1.4 6 | LEHF20 | M6 x 1 5.0 12
== LEHZ(J)20(L)| M5 x0.8 3.0 8 ! LEHF32 | M8 x 1.25 12.0 16
LEHZ(J)25(L)| M6 x 1 5.0 10 ; LEHF40 |M8x125| 120 16
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 ;
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0 14 :
Montaje de la pinza eléctrica / Serie LEHS
Cuando se usa la rosca de la placa de montaje Cuando se usa la rosca de la parte posterior del cuerpo
Par max. Par max. |Prof. max.
‘ Modelo Perno de apriete Modelo Perno de apriete | tornillo L
[N-m] (Nm] | [mm]
o | o LEHS10(L) | M3x0.5 0.9 = LEHS10(L) | M4x0.7 1.4 6
LEHS20(L) | M5x0.8 3.0 Z LEHS20(L) M6 x 1 5.0 10
LEHS32 M6 x 1 5.0 LEHS32 M8 x 1.25 12.0 14
Rt ¥ LEHS40 M6 x 1 5.0 e LEHS40 | M8x125| 120 | 14
ZSNC 50
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Serie LEH

Pinzas eléctricas /
Precauciones especificas del producto 3

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.
Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

| Montaje

A Advertencia

3. Apriete los tornillos de montaje de la pinza eléctrica al
par especificado.
Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede causar
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior
puede provocar desplazamiento.

4. Cuando fije el adaptador al dedo, evite aplicar un par
excesivo sobre el dedo.
Puede generarse juego o un deterioro de la precision.

5. La cara de montaje tiene orificios y ranuras para posiciona-
miento. En caso necesario, Uselos para colocar correcta-
mente la pinza eléctrica.

6. Si va a retirar una pieza con el suministro eléctrico del

producto desactivado, abra o cierre manualmente el
dedo o retire el adaptador de antemano.
Cuando utilice el producto con los tornillos de accionamiento manual,
compruebe la posicién de los mismos y debe el espacio necesario. No
aplique un par excesivo sobre dichos tornillos, ya que podria provocar
dafios o un funcionamiento defectuoso del producto.

7. Durante el amarre de una pieza, mantenga un espacio en la
direccion horizontal para evitar la concentracion de la carga
sobre un dedo que provocaria un defecto de alineacion.

De igual forma, cuando pueda una pieza para alinearla con el
producto, minimice la resistencia a la fricciéon creada por el movimiento
de la pieza. El dedo podria desplazarse, crear un juego o romperse.

8. Realice los ajustes y comprobaciones necesarios para asegurarse
de que no se aplica ninguna fuerza externa sobre el dedo.

Si el dedo estd sometido a una repetitiva carga lateral o de impacto, puede
generar juego o romperse. En tal caso, el husillo quedaria enganchado,

provocando un fallo de funcionamiento. Deje un espacio para evitar que la
pieza o el adaptador golpeen la pinza en el final de la carrera.

1) Final de carrera con los dedos abiertos

O Con holgura X Sin holgura

Carga de
impacto

Holgura % |

2) Final de carrera con la pinza en movimiento
O Con holgura X Sin holgura

% Holgura

Adaptador

Holgura
Holgura

AW
xw_

Carga de impacto

51 Zz

<7

3) Al darle la vuelta

Carga de ipacto

9. Regule el punto de amarre de tal forma que los dedos no estén
sometidos a una fuerza excesiva cuando se introduce la pieza.
Especialmente durante una ejecucion de prueba, accione el producto manualmente
0 a baja velocidad y compruebe que se garantiza la seguridad sin impactos.

O Alineado X No alineado
© (o}
® °

Carga de
impacto

7

| Manipulacién |

/A\Precaucion

1. Los parametros de la carrera y la velocidad de apertura/
cierre corresponden a ambos dedos.
La carrera y la velocidad de apertura/cierre para un dedo es la
mitad del parametro de ajuste.

2. Durante el amarre de una pieza por parte de la pinza,
asegurese de ajustar la pinza en modo de empuje.
Ademas, no golpee la pieza contra el dedo ni contra el
adaptador durante la operacién de posicionamiento ni en el
rango de la operacion de posicionamiento.

En caso contrario, el husillo podria quedar enganchado y provocar un fallo de
funcionamiento.

No obstante, si la pieza no se puede amarrar mediante una operacion de empuje (por
ejemplo, en el caso de una pieza plasticamente deformada, componente de goma,
etc.), puede hacerlo mediante una operacion de posicionamiento teniendo en cuenta
la fuerza eléstica de la pieza. En tal caso, mantenga la velocidad de accionamiento
para impacto especificada en el punto 3 de la pagina 52.

Si la operacion se interrumpe por una parada permanente o temporal, y la instruccién
de la operacién de empuje se emite inmediatamente después de que se reinicie la
operacion, la direccién de trabajo variara en funcion de la posicién de arranque.

SvVC




Serie LEH

Al

Pinzas eléctricas /
Precauciones especificas del producto 4

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada y las Precauciones del actuador eléctrico en el manual de funcionamiento.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

] Manipulacién

A Precaucion

3. Mantenga el siguiente rango de velocidad de accionamiento
para la operacion de empuije.
° LEHZ/LEHZJ: 5a50 mm/s ¢ LEHF10: 5a 20 mm/s
* LEHF20/32/40: 52 30 mm/s « LEHS: 5 a 50 mm/s
El funcionamiento a una velocidad fuera del rango puede hacer que
el husillo quede enganchado, provocando un fallo de funcionamiento.

4. En la operacion de empuje no existe efecto de contragolpe (juego).
El retorno al origen se lleva a cabo mediante la operacion de empuje.
La posicion de los dedos se puede desplazar como consecuencia
del juego durante la operacion de empuje.
Cuando ajuste la posicién, tenga en cuenta el juego.

5. No modifique el ajuste del modo de ahorro energético.
Cuando la operacién e empuje (amarre) se realiza de forma continuada, el
calor generado por el motor puede causar un fallo de funcionamiento.

Esto se debe al mecanismo de bloqueo automatico del husillo, que hace que la
pinza mantenga la fuerza de amarre. Para ahorrar energia en caso de que la
pinza se encuentre en modo de reposo o de que el amarre se mantenga durante
periodos de tiempo prolongados, el producto reducira el consumo de corriente
(hasta el 40% de forma automatica después de amarrar una vez una pieza).

Si, una vez realizado el amarre de una pieza, se produce una reduccién de la
fuerza de amarre o una deformacion con el tiempo, pdngase en contacto con
SMC por separado.

6. Senal de salida INP
1) Operacion de posicionamiento

Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste establecido

en los datos de paso [Pos. entrada), la sefial de salida INP se activa.

Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

2) Operacion de empuje

Si la fuerza efectiva supera los datos de paso [Umbral de

disparo], la sefal de salida INP se activara.

Utilice el producto dentro del rango especificado de [Fuerza de

empuje] y [Umbral de disparo].

a) Para asegurarse de que la pinza es capaz de sujetar la pieza
con la [Fuerza de empuje] configurada, se recomienda
configurar el [Umbral de disparo] al mismo valor que la
[Fuerza de empuje].

b) Si la [Fuerza de empuje] y el [Umbral de disparo] se ajustan a
un valor inferior al rango especificado, la sefal de salida INP se
activara desde la posicion de inicio de la operacién de empuije.

<Senal de salida INP en la version del controlador>
® SV0.8 o superior

Aunque el producto cambia automaticamente al modo de ahorro

energético (corriente reducida) tras completarse una operacion

de empuije, la senal de salida INP permanece activada.
@ SV0.7 o menos

a. Cuando [Umbral de disparo] se ajusta al 40% (cuando el
valor es el mismo que en el modo de ahorro energético)
Aunque el producto cambia automaticamente al modo de ahorro
energético (corriente reducida) tras completarse una operacién
de empuje, la sefal de salida INP permanece activada.

b. Cuando [Umbral de disparo] se ajusta a un valor superior
al 40%

El producto se enciende tras completarse una operacién de empuje,
pero la sefial de salida INP se desactiva cuando el consumo de
corriente se reduce automaticamente en el modo de ahorro energético.

7. Cuando libere una pieza, ajuste la fuerza de posicionamiento al 150%.
Si el par es demasiado bajo mientras la pieza se mantiene
amarrada en la operacion de empuje, la pinza puede rozarse y la
liberacion de la pieza puede volverse inestable.

8. Si el dedo presenta rozaduras debido a un error en el ajuste
operativo, etc., abra y cierre la pinza de forma manual.
Si va a refirar una pieza mediante una operacién manual, compruebe la
posicion del accionamiento manual del producto y deje el espacio necesario.
Tenga cuidado de no aplicar un par excesivo sobre el accionamiento manual,
ya que esto provocaria rotura o fallos de funcionamiento.

O

SvVC

9. Mecanismo de bloqueo automatico

El producto mantiene la fuerza de amarre gracias al mecanismo de

bloqueo automatico del husillo. Ademas, no funcionara en la direccién

opuesta ni siquiera en caso de que se aplique una fuerza externa

durante el amarre de una pieza.

<Tipos de paradas, Precauciones>

1) Todos los suministros eléctricos al controlador estan apagados.
Cuando el suministro eléctrico se active para reanudar la operacion,
el controlador se inicializard y, en ese momento, la pinza podria dejar
caer la pieza debido a una operacién de deteccion del polo magnético
del motor (se producen movimientos de los dedos en carreras
parciales debido a la deteccién de fase del motor tras la activacion de
la alimentacion). Retire la pieza antes de reanudar la operacion.
"EMG (parada)" del CN1 del controlador esta apagado.
Cuando se usa el interruptor de parada de emergencia de
la consola de programacion;
No es necesario retirar la pieza de antemano, ya que la operacién de
deteccion del polo magnético del motor no se producira cuando la
alimentacién se active para reanudar la operaciéon. Cuando se
reanuda la operacion tras una parada, se puede producir una alarma.
3) "M24V (alimentacion de accionamiento del motor)" del CN1

del controlador esta apagado.

No es necesario retirar la pieza de antemano, ya que la operacion

de deteccién del polo magnético del motor no se producira

cuando la alimentacion se active para reanudar la operacion.

Cuando se activa la parada durante la operacion o se reanuda

la operacion tras una parada, se puede producir una alarma.

Retorno al origen

1) Se recomienda fijar la direccion de retorno al origen y la
direcciéon de amarre de la pieza en el mismo sentido.
Si son opuestas, puede producirse un efecto de contragolpe,
que reduciria significativamente la precisiéon de la medicion.

2) Si la direccion de retorno al origen se fija en sentido contrario a
la agujas del reloj (amarre interno);
Si el retorno al origen se realiza Unicamente con la pinza,
puede existir una desviacion significativa entre los diferentes
actuadores. Use una pieza para ajustar el retorno al origen.

3) Si el retorno al origen se realiza usando una pieza;
La carrera (rango de funcionamiento) se acortara. Vuelva a
comprobar el valor de los datos de paso.

4) Si se usan los parametros basicos (offset de origen);
Si el retorno al origen se ajusta con [Offset de origen], sera
necesario modificar la posicion actual del producto. Vuelva a
comprobar el valor de los datos de paso.

11. En la operacién de empuje (amarre), configure el producto en una
posicion en la que se encuentre a, al menos, 0.5 mm de la pieza.
(dicha posicion se considerara la posicion inicial de empuije).

Si el producto se configura en la misma posicion que la pieza, el funcionamiento
puede ser inestable y se puede producir las siguientes alarmas.
a. Se genera la alarma "Posic. fallida".
El producto no puede alcanzar una posicién inicial de
empuje debido a la variacién en la anchura de las piezas.
b. Se genera la alarma "ALM de empuje"
El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de
empuje una vez iniciado el empuje.

. Durante el montaje del producto, mantenga un diametro
de al menos 40 mm para permitir la flexién del cable.

2)

10.

\ Mantenimiento

A Advertencia

1. Cuando vaya a retirar la pinza, compruebe que no esté
amarrando ninguna pieza.
Existe un riesgo de caida de la pieza.
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Controlador (Modelo programable)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) C € k-

Serie LECP6

Forma de pedido

/A\Precaucion LE C P 6_ P -

[Productos conformes a CE] ] 5E
La conformidad CEM ha sido comprobada | Equipo eléctrico
combinando los actuadores eléctricos de la serie
LEH con los controladores de la serie LEC. or Ref. del actuador
e

La conformidad electromagnética depende de la Controlad
configuracion del panel de control del cliente y de .
la relacion con otros equipos eléctricos y Motor compatibl
cableados. Por tanto, no serd posible certificar la
conformidad con la directva CEM de los P Motor paso a paso

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las

opciones del actuador)

Ejemplo: Introduzca “LEHZ10LK2-4” para el modelo
LEHZ10LK2-4AF-R16N1.

componentes de SMC que hayan sido (Servo/24 VDC)

incodrporados er; eldeq;Jipo del cIienterajo o Opcidn

condiciones reales de funcionamiento. Como 0 - -
resultado, es necesario que el cliente compruebe N2 de datos de paso (puntos)® o Longitud del cable /0 [m] — Montaje con tornillo

la conformidad final con la directiva EMC de la l 6 [ 64 ‘ - D Nota) | Montaje en rail DIN
maguinaria y del equipo como un todo. = Sin cable Nota) El rail DIN no esté incluido.
[Productos cpnformes aUL] Tipo I/O en paralelo e 1 15 Pidalo por separado.
Cuando se requiera la conformidad con el 3 3

estandar UL, debera utilizarse el actuador N NPN

eléctrico y el controlador con una fuente de P | PNP 5 5

alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

+ Si se selecciona el modelo equipado con controlador durante el pedido de la serie LE, no necesita pedir este controlador.

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador. LEHZ10LK2-4 .
<Compruebe lo siguiente antes del uso> NP e
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador. .

\_ (2) Compruebe que la configuracion 1/O en paralelo 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
Caracteristicas técnicas basicas
Elemento Especificaciones
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacién Nota 1) Tensién Qe aIime_n’tacic’)n: 24_ VDC _110%, Consumo de_corrient_e’: 3 A (méx. 5 A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacién 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 pulsos/giro)
Comunicacion 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 1/0: 5 0 menos, Cable del actuador: 20 o menos
Sistema de refrigeracién 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)

1 Montaj n tornillo

Peso [g] 138 EMgnt?jg on rai DIN;

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencién 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 alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
SMC
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Controlador (Modelo programable) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Montaje
a) Montaje con tornillo (LECP6J-[1) b) Montaje en rail DIN (LECP61CID-[1)
(Instalacion con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de Cable de
toma a tierra toma a tierra

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje I:> 2

Rail DIN

| i
I~

— 1

Direccién de montaje I:> * N

Adaptador para montaje en rail DIN

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

. L
Rail DIN
75 12.5 5.25
AXT100-DR- (Paso)
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior. :LS,? ) _ A A A A A A LD
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 57. c|e T T T T T T h ©
1)
N 1.25

Dimensiones L [mm]
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 | 20
DimensionL| 23 | 355 | 48 | 60.5| 73 |855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5

Ne 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
Dimension L| 273 | 285.5 | 298 |310.5 | 323 | 335.5 | 348 |360.5 | 373 |385.5 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 |5105

Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-DO (con dos tornillos de montaje)

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

56
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Serie LECP6

Dimensiones
a) Montaje con tornillo (LECP6J1-[J)
(81.7)
66 04.5 35

b) Montaje en rail DIN (LECP6C1JD-[1)

©1.7) (11.5)
66
1—>¢
©
o
3
s
8
©
©91.7)

57

LED de alimentacion (verde)

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

(ON: Alarma activada)

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

para montaj
del cuerpo 31

141

4.6
para montaje
del cuerpo

Consulte la dimensién Ly la referencia
del rail DIN en la pag. 56.

35

150
132

173.2 (cuando se retira el rail DIN)
167.3 (cuando se bloguea el rail DIN)

O
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Controlador (Modelo programable) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Ejemplo 1 de cableado

\Conector de alimentacion: CN1

* Es un accesorio.

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Conector de alimentacion para LECP6

Nomb. del terminal Funcién Descripcion de funciones
. ” . Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal BK RLS
ov Alimentacién comun (-)
son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Es el suministro eléctrico (+) del motor suministrado al controlador.
C24V Alimentacion de control (+) | Es el suministro eléctrico (+) de control suministrado al controlador.
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada.
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el blogueo.

Ejemplo 2 de cableado

\ Conector E/S en paralelo: CN5

Esquema de cableado
LECP6NCIJ-C] (NPN)

# Si conecta un PLC, etc. al conector de E/S en paralelo CN5, use el cable E/S (LEC-CN5-00).
= El cableado debera modificarse en funcion del tipo de E/S en paralelo (NPN o PNP).

LECP6PLI-C] (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 para las sefales E/S CN5 para las sefhales E/S
COM+ | Af I COM+ | Af I
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 |
IN2 A5 — IN2 A5 _ﬁ
IN3 A6 — IN3 A6 _ﬁ
IN4 A7 — IN4 A7 _/_‘
IN5 A8 — IN5 A8 _ﬁ
SETUP | A9 — SETUP | A9 ¥;
HOLD | A10 — HOLD | A10 |~
DRIVE | Al1 (— DRIVE | A11 _/—<
RESET | A12 — RESET | A12 _;
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo B1 ouTo B1
OUT1 B2 OUT1 B2 {Cargal
ouT2 | B3 ouT2 | B3 {Cargal
ouT3 | B4 ouT3 | B4 {Carge}
OuT4 | B5 OuUT4 | B5 {Cargal
OuUTs | B6 OUTs | B6 {Cargal
BUSY | B7 BUSY | B7 {Carga]
AREA | B8 AREA | B8 {Carga}
SETON | B9 Carga SETON | B9
INP B10 INP B10 Carga
SVRE | B11 Carga SVRE | B11 {Carga}
*ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Cargal
“ALARM | B13 |—{Cae *ALARM | B13 {Carge}
I I
Senal de entrada Senal de salida
Denominacién Contenido Denominacién Contenido
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida QOUTO0 a OUT5 |Salidas del n° de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefal de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador esta en movimiento
INO a IN5 Ne bits espgcificado en Ios_ dat_o§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del &rea de datos de paso
(la entrada se define en la combinacién de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicién de origen
SETUP Instruccion para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuje.)
DRIVE Instruccion para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento estd activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccién de activacién del servoaccionamiento +*ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

O

Nota) Sefal del circuito I16gico negativo (N.C.)
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Serie LECP6

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.

Velocidad

o ’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion ‘

Posicion

¥
Posicion de entrada
Salida INP_| ON OFF ON |

©: Requiere configuracion.
. i O: Requiere ajuste al valor deseado.
Datos de paso (posicionamiento) —: No requiere ningtn ajuste.

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje v,
cuando alcanza dicha posicidn, 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 operacion se detallan abajo.

Velocidad

Y ’ Aceleracion ‘

Velocidad de empuje ‘ l
[Posicién] i
:<—{ Posicén de enfrada

’ Deceleracion ‘

Fuerza

Fuerza de empuje

Disparador LV O
Salida INP | ON OFF ON

©: Requiere configuracion.

Datos de paso (empuje) O: Requiere ajuste al valor deseado.

Necesidad Elemento Descripcion

Necesidad Elemento Descripcion

Cuando se requiera la posicion absoluta,
configurar en "Absoluto". Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | Método de movimiento

Cuando se requiera la posicion absoluta,
configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo".

© | Método de movimiento

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

0|0

Posicion Posicion de destino

0|0

Posicion Posicion inicial de empuije

Pardmetro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

© | Aceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.

© | Aceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Parametro que define la rapidez con la que
el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.

O | Deceleracion

Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
100, la operaciéon cambiard a operacién de
empuije.)

© | Fuerza de empuje

— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.

Se define el factor de fuerza de empuije.

El rango de ajuste varia en funcion del tipo
de actuador eléctrico. Consulte el manual
de funcionamiento del actuador eléctrico.

O | Fuerza de empuje

— | Velocidad de empuje | No requiere ninguln ajuste.

Fuerza de

0 Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento

(no se requiere ninglin cambio especifico).

Condicién que activa la sefal de salida
AREA.

Condiciéon que activa la sefal de salida
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [Pos. entrada], la senal de salida INP se
activa. (No es necesario modificar el valor
inicial.) Si es necesario emitir la sefal de
llegada antes de que se complete la
operacion, aumente dicho valor.

O | Areat, Area 2

O | Posicién
de entrada
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Condicién que activa la sefial de salida
INP. La sefal de salida INP se activa
cuando la fuerza generada supera el
valor. El umbral debe ser inferior a la
fuerza de empuje.

© | Disparador LV

Velocidad de empuije.

Si la velocidad de ajuste es elevada, el actuador
eléctrico y las piezas de trabajo pueden resultar
danadas debido al impacto de las mismas contra
el extremo, por lo que este valor de la velocidad
debe ser mas bajo. Consulte el manual de
funcionamiento del actuador eléctrico.

O | Velocidad
de empuje

Par méximo durante la operacién de posicionamiento

O | Fuerza de posicionamiento ) L ) .
(no se requiere ningiin cambio especifico).

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
producto se detiene, incluso si no se encuentra en
una operacion de empuije. Si se supera la distancia
de traslado, la sefial de salida INP no se activara.

O | Area1, Area 2

© | Posicién de entrada




Controlador (Modelo programable) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Suministro eléctrico 24V
— oV
N
SVON 8FF
Terminal
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Terminal
INP H
n
n
1
=ALARM i
— i
[ )
*ESTOP ': “‘
1 [}
—
P
Velocidad =4 0 mm/s
H l
Retorno al origen ': \

i
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardametro
E basico, INP se activarg; en caso contrario, permanecera desactivado.

]

: Escaneado deln® | ' Escaneado del n®
i

i

i

Operacion de posicionamiento | 9 datos de paso Operacion de empuje | d datos de paso |
OoN
ENTRADA T ON ENTRADA o
B v 1| OFF . —_—  Salida del i de OFF
Terminal 15ms | 1 Salida del n® de: Terminal 15 ms dal ad el n? el
DRIVE ormole——73 datos de paso ;| - DRIVE gmés [~ {datos de paso :
1 . ’
i ON i ON
il SALIDA il
SALIDA i OFF Wi OFF
Terminal | BUSY : Terminal | BUSY .
INP i . INP .
3 i
] l| ', ||
i —\ i
i
Velocidad —t—i 0 mm/s ; L
Operacién de posicionamiento':' ] Velocidad Operacion de empuje | 1 0 mm/s
______________________________________ ' [, Y | [
- Sl el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada” de los datos de i E Si la fuerza de empuje actual supera el "nivel de umbral" i
i paso, INP se activard; en caso contrario, permanecerd desactivado. H ! de los datos de paso, la sefial INP se activara. !
_____________________________________________________ ]

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

HOLD Reinicio { Reinicio de alarma |
Terminal | HOLD ' | SEF Terminal | RESET [ 1
Terminal BUSY ON SALIDA

— OFF ) —
Terminal
*ALARM
Velocidad i 0 mms
iarmanqué 1 HOLD durante la operacién i
._rgl_e_nllge_njg_' 1 Es posible identificar el grupo de alarma mediante la

i
i
combinacion de las sefiales OUT cuando se genera la alarma. E

= 7xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito l6gico negativo.
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« 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.
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Serie LECP6

Opciones: Cable del actuador, cable E/S

Cable del actuador

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

LE-CP-

_’:‘ LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3 m, 5 m ‘&

o del controlador
—_— .

(N¢ de terminal) ConectorC_ (14.2)
1= o Lado del actuador = < (N2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m] i < - 3 z A — B1
1] 15 ST i
= _ © A6—tB6
3 3 Conector A =
5 5 (30.7) 11) (14.7)
8 8*
A 10* 8B .
B 15 LE-CP- xc /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
c 20 (* Baio demanda) Lado del controlador
+ Bajo demanda (N2 de terminal) . Conector C  (14.2)
(Solo cable robético ) 1 ..E?i 2 Lado del actuador 0 S (N2 de terminal)
5TE26 — ) =
< — L Al B1
Tipo de cable e JE[ X
— — A6 B6
_ Cable robotico g @ les]
(Cable flexible) (30.7) Conector A & L Conector D 1 (14.7)
S Cable estandar
Ciouito |G soneator & olor dl cable| g toreders
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/— A-3 Azul 4
o Tema _____ Color del cable| gy 5 eriy >
Vce B-4 T o Marrén 12
GND (tierra) A4 ,.' it XXXX — Negro 13
A B-5 . . Rojo 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ’.‘ Negro 6
B B-6 +— — Naranja 9
B A6 A} XXKX ‘w/ Negro 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, &4 3
Cable E/S
LEC —_ CN5 —_ Lado del controlador Lado del PLC
—~ (N2 de terminal)
g Al B1 A1
. I3, :
Longitud del cable (L) [m] 5 j Al3
1 1.5 g B
3 3 :
5 5 (14.4) L B13  B13 A13
N2 de pin | Color del |Marca en|Color de N° de pin | Color del [Marcaen|Color de
del conector|  cable el cable |la marca del conector|  cable el cable |la marca
- Al Marrén claro| ® Negro B1 Amarillo | = m Rojo
* Te d ductor: AWG28
* famano de conductor A2 Marrén claro| B Rojo B2 Verdeclaro| B ® Negro
A3 Amarillo | B Negro B3 Verdeclaro| B & Rojo
A4 Amarillo | = Rojo B4 Gris L Negro
A5 Verde claro | B Negro B5 Gris LI Rojo
A6 Verde claro | B Rojo B6 Blanco |mm Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L Rojo
A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro| m ® B | Negro
A9 Blanco | ® Negro B9 Marrén claro|  ® B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m ® | Negro
A1l Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m m ® | Rojo
A12  |Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro| m ® B | Negro
A13 Amarillo | = = Negro B13 Verde claro| m m ®m | Rojo
— Tierra
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Kit de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L EC - W2

del controlador

(2 Cable de (3 Cable USB

comunicacion (Modelo A-miniB)

a-’ﬁ-—nugm

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

Contenido

_— (1 Software de configuracién del controlador (CD-ROM)

: Fe (2) Cable de comunicacién
P (3 Cable USB
"T_ .3* (Cable entre el PC y la unidad de conversion)
Controlador compatible
Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) serie LECP6

Controlador del motor paso a paso (modelo entrada de paso)  Serie LECPA

Requisitos de hardware

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

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando

Comunicacién

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
Interfaz

Visualizacion XGA (1024 x 768) 0 mas

+ Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
= Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacion 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
- =1 eda| e | I
Step Mo Pasition Speed Forcn
M 0 050 0 mmfs 90 % o
Stabug Jow Somed :
|asen oG | ovev |l biEMNY - | - | remon
Step Data

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

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

1.00
1.00
1.00

L]
L]
L]
0 1.00
L]
L]

1.00
1.00

.00
0 1.00
L] 1.00
0 1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distare Mo

; e s

Ready 100.00 ~- 300.00

Facil manejo y ajuste sencillo

@ 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 péagina.

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

Ejemplo de pantalla en modo normal

[ 85 TCantratier - Eitap Data] 81

ma L e
i Lol )
me | o w1
ma Y

ma 4

m (o
s =t
oy

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

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

@ 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.
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Serie LEC c € c P us
Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

LEC-T1-3|E

Consola de programacic’ml

Conmutador de habilitacién
(opcional)

l Conmutador de habilitacion
— | Ninguna
Longitud de cable [m] S | Equipado con conmutador de habilitacion

Idioma inicial ¢
J Japonés
E Inglés
* El idioma visualizado se puede cambiar entre Inglés o Japonés.

+ Conmutador de interlock para funcién de
prueba con control manual (JOG)

Seta de emergencia

¢ Seta de parada
@ Equipado con seta de parada ‘

BN

Caracteristicas técnicas

Funciones estandar Elemento Descripcion
¢ Visualizacion de caracteres chinos. Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
* Se incluye seta de emergencia. Longitud de cable [m] 3

Grado de proteccion IP64 (excepto el conector)
5a50

90 o0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de trabajo [°C]
Rango de humedad de trabajo [%RH]

Peso [g]

[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC de la teaching box 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 estdndar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el
controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

Opcion
¢ Se incluye el conmutador de
habilitacion.

350 (excepto el cable)

Modo sencillo

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Menu Datos

Datos N¢ datos de paso

Monitorizacion Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo

"Jog" (control manual) (Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)
Prueba
Alarma
Ajuste de TB

Funcién Descripcion

Datos de paso | Ajuste de los datos de paso

* Operacion de control manual

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

* Operacioén en 1 paso
* Retorno al origen

Prueba Monitorizacion

Visualizacién del n® de pasos
Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza)

* Visualizacion del eje y del n® de datos de paso
* Visualizacion de 2 elementos seleccionados
entre Posicion, Velocidad, Fuerza.

Monitorizacion

Alarma ¢ Visualizacion de la alarma activa "Jog" (control manual)

¢ Reinicio de alarma

Ajuste de TB

* Reconexion del eje

¢ Ajuste del modo sencillo/normal
* Ajuste de los datos de paso y
seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion
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Retorno al origen
Operacion de control manual

Prueba

Operacioén en 1 paso

Alarma

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconexién
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento




Consola de programacion Serie LE C

cQ
S ©
8%
Modo normal g g
g o
. . . . ©
Diagrama de flujo de las operaciones del menu
Funcién Descripcion Menu Datos de paso —
Datos de paso | * Ajuste de los datos de paso Datos de paso Ne datos de paso [
Para - i Parametro MOD movimiento
arametros ¢ Ajuste de parametros Monitorizacion Velocidad
¢ Operacion de control manual / Prueba Posicion E
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion w
¢ Retorno al origen Archivado Deceleracion |
¢ Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexion Disparador LV
datos de paso y operar) Velocidad de empuje
¢ Salida obligatoria (salida de sefal Fuerza de posicionamientd (—
obligatoria, salida de terminal Area 1,2
obligatoria) Posicién de entrada -
. Mon!tor!zac!gn de aCC|o~nam|entol Parametros Ajuste basico | g E
* Monitorizacion de la sefial de salida —— Basico >
Monitorizacion | « Monitorizacién de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. | dla
* Monitorizacion del terminal de salida g
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacién Monitor DRV 3
¢ Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par 2 :
Alarma (Reinicio de alarma) || Sefial de salida N¢ pasos g
¢ Visualizacion del registro de alarmasg Sefal de entrada N¢ ultimo paso s
Terminal de entrada @
* Guardado de datos - — Monitoriz. sefial de salidg | &Lk
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada 4 fg: I
parametros del controlador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada| = ﬂ
se esta utilizando para
comunicacion (se pueden guardar | ggg{"\rfg)a}lll%RlG _{ Monitoriza. terminal de sahd#
4 archivos, con un conjunto de . . )
’ . Accionamiento de pruebg —{ Monitoriz. terminal de entrad S—
Archivado datps_ de pasoy parametros Salida obligatoria 4 (
definidos en cada archivo).
* Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Carga los datos guardados en la — ALARMA activa Visualiz. alarma activa n
consola de programacion en el Registro de ALARMA Reinicio de alarma T
controlador que se esta (1T}
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARM —
* Eliminacion de datos guardados. — Guardado de datos Visualiz. entradas al registrd
¢ Ajuste de visualizacién Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacion de archivos I
¢ Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) .
* Ajuste de retroiluminacion A|ust.e de TB ({o]
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD S(_ancnlo/NormaI o
* Ajuste del sonido de pitido Idioma 8
* Max. conexiones del eje Retroiluminacion _
* Unidad de distancia | Contraste de LCD
(mm/pulgadas) Pitido
., ., - Max. conexiones del eje (O]
Reconexion Reconexion del eje Contrasefia v
Unidad de distancia 8
— Reconexién -
Dimensiones -
34.5 %
Ne Descripcion Funcién H
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion <
3 | Setad .| Bloguea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. o
9@ : éla de emergencia| g bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. (&)
Ve 4 | Protec. conmutador de parada | Un protector para el conmutador de parada I'_llJ
@/ Conmutador de Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
m 5 | habilitacion funcion de prueba del control manual (jog). Otras
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas. 2 0o
O 6 | Selector Selector para cada entrada 588
7 | Cable Longitud: 3 metros §§ 8
o
8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador 3 %5
22.5 i %o
e

SvVC

O
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Unidad GW C € c“us

Serie LEC-

Forma de pedido

A\ Precaucién m _
[Productos conformes a CE] L E C G M \lj 2

La conformidad EMC ha sido .
Protocolos de buses de campo aplicables ®

i
S B
i
KR
-
i
i
=

comprobada  combinando  los

actuadores eléctricos de la serie LE MJ2 CC-Link Ver. 2.0 m. i ; "| a
con los controladores de la serie LEC. DN1 DeviceNet™ Montaje E = :

La  conformidad electromagnética PR1 PROFIBUS DP — _|Montaje con tornillo I i 8
epende de la configuracion el panel EN1 EtherNet/IP™ D oia) | Montaje en rail DIN LI ; Co
de control del cliente y de la relacion - — — —a —
con otros equipos eléctricos y Nota) E[ rail DIN no esta incluido.

cableados. Por tanto, no serd posible Pidalo por separado. p ~

certificar la conformidad con la 4 \
directiva EMC de los componentes de L E C _ C G 1 _ L |
SMC que hayan sido incorporados al Cable j >
equipo del cliente bajo condiciones 70

reales de funcionamiento. Como Modelo de cabIeO—I y

resultado, es necesario que el cliente 1 | Cable de comunicacicn ] Longitud de cable Cable de comunicacion

compruebe la conformidad final con la 2 | Cable entre derivaciones K 03m o —
directiva EMC de la maquinaria y del : N
equipo como un todo. L 0.5m A
[Productos conformes a UL] 1 U (00 l _.,-/
Cuando se requiera la conformidad \ "
con el estandar UL, debera utilizarse A L E C — C G D i

el actuador eléctrico y el controlador ConeCtor de der|VaC|0n ‘ - Cabl deri .

con una fuente de alimentacién de | able entre derivaciones

clase 2 compatible con UL1310. Conector de derivacion

LEC-CGR

Caracteristicas técnicas

Modelo LEC-GMJ2[] LEC-GDN1[] LEC-GPR1[] LEC-GEN1L[]
. __ |Red de buses de CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
Sistema aplicable — — —
Versién Nota 1) Ver. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocidad de comunicacion [bps] | 120 /625 K25 M 125 k/250 k/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 M/100 M
/5 M0 M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Archivo de configuracion Nota 2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Caracteristicas 4 estaciones [ENtada 896 puntos,
técnicas de Area de ocupacion /O ocupadas | 108 plabres Entrada 200 bytes | Entrada 57 palabras | Entrada 256 bytes
comunicacion P (ajuste 8 veces) | Saida8% puntos, | Salida 200 bytes Salida 57 palabras Salida 256 bytes
108 palabras
Alimentacion de | Tension de alimentacion [V]"6 — 11a25VDC — —
comunicacion | Consumo de corriente interna [mA] — 100 — —
Caracteristicas técnicas del conector de comunicacion | Conector (Accesorio) | Conector (Accesorio) | Multiconector sub-D RJ45
Resistencia de terminacion No incluida No incluida No incluida No incluida
Tension de alimentacién [V] Nota 6) 24 VDC +10%
Consumo No conectado a teaching box 200
de corriente [mA] | Conectado a teaching box 300
Terminal de salida EMG 30VDC 1A
Controlador Controladores aplicables Serie LECP6, Serie LECA6
Caracteristicas Velocidad de comunicacién [bps]Nota3) 115.2 k/230.4 k
técnicas Niimero max. de controladores conectables o2 12 | g Nota 5) 5 \ 12
Accesorios Conector de alimentacion, conector de comunicacion Conector de alimentacién
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —10 a 60 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)
Peso [g] 200 (Montaje con tornillo), 220 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) Tenga en cuenta que la version esta sujeta a modificaciones.
Nota 2) Los archivos se pueden descargar en el sitio web de SMC, http://www.smc.eu
Nota 3) Cuando se use una teaching box (LEC-T1-[J), ajuste la velocidad de comunicacién en 115.2 kbps.
Nota 4) El tiempo de respuesta de comunicacién para un controlador es de 30 ms aprox.
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.
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unidad aw Serie LEC-G

Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion

El tiempo de respuesta entre la unidad Gateway y los controladores depende del nimero de controladores conectados a la unidad Gateway.

Para el tiempo de respuesta, véase la siguiente grafica.

400

350 =

300
250 pea

/
200 /"/

150
100 L1

=

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 12
Numero de controladores que se pueden conectar (unidad)

Tiempo de respuesta [ms]

A
500/
0

« Esta grafica muestra los tiempos de retraso de la unidad Gateway y de
los controladores.

Dimensiones

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

Montaje con tornillo (LEC-GLILIL])

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

(85) (35)
82 045 | 3
1 Paramontaje del cuerpo
R N\,
O
| {eas 2]
(e - |

-y

i

170
152.2

Bo o Bl Was s

161

L
[Tl ]

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP
(87.9) (35)

82 045 | 31
1 Para montaje del cuerpo

e

161

MM
170
152.2

18.2

Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™
(85) (35)
1 Paramontaje del cuerpo

e

170
152.2

%o W0 Boflc WWles o

161

[

i

18.2

4.5

Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™
85 (35)

82 e45 | 31
1 Para montaje del cuerpo

—fl—

[©]| oo
o[ G| mem)
Ml
[aV}
Al
o
by

-n@
161

18.2

4.5

Para montaje del cuerpo

BMarca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
’-
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Serie LEC-G

Dimensiones
Montaje en rail DIN (LEC-GLILILID)

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

-t et

H z H =
= 2 ~ Z
Zl B Zl o
o 9T N o3
H < 3| = H < 3| =
[(e) o © © o O
o © o
[ (9}
| © ©
Sl 3o g b S 3ol &
| = 8l <l - = 8 K| o
i Rl i g - R
i ° i @
H e ol 3 i3 o @
i ° i °
i o o
Bl © L] Bl o
c C
Sl s S &
3l 3 3l 3
N < g
) Nl o
o N
[N ~
2| © o2 )
= -

1

2

preeed (95) <

(95)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™
(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
Bl -
: 4 | =
z| 5 z|c
9 2| 9 2|E &)=
| 3 o i 3 S 5
o © D ©
5 b g % ol & - L g g o N
» 7 o o = ) 2 & B o k| B
i o — o -
z g 93 8 9g
= EE
g s g s
3 3
&l o Ll o
| o § o
35 85
- = ‘\[ —| =
(98) preed] (95) e
* Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)
Rail DIN L
AXT100-DR-[J -y 75 125 (Paso) __ | 5.25
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N” de la tabla inferior. ,-\ 1
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. 3 @ t= ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
3
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 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 235.5 | 248 | 260.5

N° 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

BMarca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
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Controlador sin programacion

Serie LECP1

Forma de pedido

LECP Ni1i |-ILEHZ10LK2-4

lO ciones
Controlador P Monta o
| P ontaje con tornilio Ref. del actuador
Motor compatible Montaje en ra,u! DIN (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las
|_P_| Motor paso a paso (Servo/24 VDC) | Nota) El’(;alll DIN no estadmclmdo. opciones del actuador)
Ne de datos de paso (puntos) Idalo por separado. Ejemplo: Introduzca “LEHZ10LK2-4" para el modelo
[ [14 (sin programacion) ] Longitud del cable I/O [m] LEHZ10LK2-4AF-R11N1.
prog — Sin cable * Si se selecciona el modelo equipado con
Tipo I/O en paralelo ® 1 15 controlador durante el pedido de la serie LE,
N NPN 3 3 no necesita pedir este controlador.
P PNP 5 5
A\ Precaucion El controlador se vende como una
[Productos conformes a CE] unidad independiente tras el
La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LEH con los : :
cotrofadores de Ia seris LG P ajuste de un actuador compatible.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la relacién con otros equipos Compruebe la compatibilidad de la
eléctricos y cableados. Por tanto, no seré posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de SMC combinacién controlador-actuador.
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 EMC de la maquinaria y del equipo como un todo. x Consulte el manual de funcionamiento sobre
[Productos conformes a UL] el uso de los productos. Descargueselo a
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, deberd utilizarse el actuador eléctrico y el controlador través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

Especificaciones
Caracteristicas técnicas basicas
Elemento LECP1
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacién Nota 1) Tensioén de glimente_u;ién: 24 V!DC 119%, Consumo max. Fje corrignte: 3 A (méx. 5 A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control 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 posicion 1 a 14(E))
Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
Comunicacion en serie RS485 (segun protocolo Modbus)
Memoria EEPROM
LED indicador LED (verde) y LED (rojo)
Display LED de 7 segmentos "% | 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 temp. de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temp. de almacenamiento [‘C] —10 a 60 (sin congelacién)
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 alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Para mas informacion, consulte el manual de funcionamiento de cada actuador, etc.
Nota 3) Los numeros "10" a "15" en sistema decimal se muestran como sigue en el LED de 7 segmentos.

Display decimal

Display hexadecimal A b ¢ d E F
Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Serie LECP1

Detalles de controlador

Detalles

Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde
Alimentacion ON/Servo OFF : Parpadea en verde

Con alarma : Se ilumina en rojo
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo

Cambio y proteccién del SW de modo (cierre la cubierta tras
cambiar SW)

Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el
controlador. Conecte el cable de tierra.)

Conmutar el modo entre manual y automatico.

Se muestran la posicion de parada, el valor fijado por (8) y la informacién de alarma.

Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual.

Asignar la posicion a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15).

Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.

Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.

16 velocidades de avance disponibles.

16 velocidades de retroceso disponibles.

16 pasos de aceleracién para avance disponibles.

16 pasos de aceleracién para retroceso disponibles.

Conectar el cable de alimentacion.

Conectar el conector del motor.

Conectar el conector del encoder.

Conectar el cable E/S.

— / Ne | Display Descripcion
@ @ PWR |LED de alimentacién
)
@) ALM LED de alarma
/ ® - Cubierta
) @ - FG
® — Selector de modo
® — LED de 7 segmentos
@ SET Boton de ajuste
4 3 — Conmutador de selec. de posicion
O] MANUAL Botc,m de avance manual
Botdn de retroceso manual
/@ a SPEED Selector de velocidad de avance
@ Selector de velocidad de retroceso
@ ACCEL Selector de aceleralc'\on de avance
Selector de aceleracion de retroceso
® CN1  |Conector de alimentacin
CN2 Conector del motor
/@ @ | CN3 |Conector del encoder
CN4 Conector E/S

Montaje

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.
1. Tornillo de montaje (LECP1LILI-[])

(Instalacién con 2 tornillos M4)

2. Toma a tierra
Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta

a tierra como se muestra.

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

—

Direccién de montaje :>H

®

Tornillo M4

Cable con terminal de engarce

%«m««

Arandela de bloqueo dentada

&

/A Precaucion

Tamafio
Anchura en el extremo L : 2.0 a 2.4 [mm]
Grosor en el extremo W : 0.5 a 0.6 [mm]

¢ No se incluyen los tornillos M4, el cable con terminal de engarce ni la arandela de bloqueo dentada.
Asegurese de realizar una puesta a tierra que garantice la tolerancia de ruido.

¢ Use un destornillador de relojero del tamafio mostrado a continuacion para girar el selector de
posicion (8 y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracién (D a (4.

“Vista ampliada del extremo del destornillador
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Dimensiones

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Montaje con tornillo (LECLI1LILI-[])

85

1.2

Montaje en rail DIN (LECL1LICID-[])

85

24.2

35

O

Conector I/O CN4

Conector de encoder CN3

38
362
0 18.1
<
7 g 8

4.5

para montaje del cuerpo

133.2 (cuando se retira el rail DIN)

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

04.5

para montaje del cuerpo

i \

\ ’

' \

\ 4

i \

\ "

38
36.2
SL
& )
—
=
o
©
S~
S I
«
o}
> -
o
3 -
3 9| ©
o |l ®
o
]
c
<
3
o
S
@
N~
N
-

70

Seleccién
de modelo

|

H LEHZJ H LEHZ 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEHF

‘ LECPA mEdeiAl LEC-G ‘ LECP6 ‘ l[ LEHS H

Precauciones
especificas
del producto

|



Serie LECP1

Ejemplo 1 de cableado

x 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.

]Conector de alimentacion: CN1

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1 Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1)
Nombre de |Color del e
terminal | cable Funcion Detalles
é % i rd . % H@
Alimentacion Terminal M24V/terminal C24V/terminal ‘
ov Azul

comtin () BK RLS son comunes (-).

M24V  |Blanco Alimentacion Alimentacion del motor (+)

del motor (+) suministrada al controlador

Alimentacion Alimentacién de control (+)
de control (+) suministrada al controlador

BK RLS |Negro| Desbloqueo (+) | Entrada (+) para liberar el bloqueo

C24V |Marrén

Ejemplo 2 de cableado

# Si conecta un PLC, etc. al conector I/0O en paralelo CN4, use el cable /0 (LEC-CK4-[J).
x El cableado debera modificarse en funcién del tipo de I/O en paralelo (NPN o PNP).

] Conector I/0 en paralelo: CN4

HENPN HPNP
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN4 para sefales 1/O CN4 para sefales I/O
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Caga}—9 ouTo 3 —{Carge}
ouT1 4 —{Cagl— ouT1 4 —{Cag
ouT2 5 —{Cagal—¢ ouT2 5 —{Cagel
ouT3 6 —{Cargeal—9 ouT3 6 —Carga}
BUSY 7 —{Cage—¢ BUSY 7 —{Carge}
ALARM | 8 Carga ALARM | 8 (—{Cag]
INO 9 [— — INO 9 — 1
IN 10— —1¢ IN 10—
IN2 "n— — IN2 " o—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP | 14 |— — STOP | 14 |— —
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije.
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la senal de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacién de OUTO0 a OUT3.)
 Instruccién para accionamiento (entrada como una combinacion de INO a IN) OUT0 a OUT3 Ejemplo (operacién completa para posicién n® 3)
© Instruccion para retorno al origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) OuUT3 OouT2 OuUTH ouTo
INO a IN3 Ejemplo (instruccion de accionamiento para posicién n® 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
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 I6gico negativo (N.C.)
Durante el funcionamiento: parada de deceleracién desde la posicién a la
RESET ) . .
que se introduce la sefial (servo en ON mantenido)
Cuando la alarma esta activa: reinicio de alarma
STOP Instruccion para parada (tras parada de deceleracion méxima, servo en OFF)
Grafica de numeros de posicion de sefiales de entrada [INO - IN3] O: OFF @: ON Gréfica de nimeros de posicion de sefales de salida [OUT0 - OUT3] O: OFF @: ON
Numero de posicién IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicidon OouT3 ouT2 OuT1 OouTo
1 @) o @) [ ] 1 (@) (@) (@) [ ]
2 o o [ ] @) 2 @) o [ ] o
3 @) (@) [ ) [ ] 3 (@) o [ ) [ )
4 (@) [ ] @) o 4 (@) [ ) @) @)
5 (@) [ ) o [ ] 5 o [ ) o [ ]
6 (@) [ ) [ ) @) 6 (@) [ ) [ ) o
7 o [ ] [ ] [ ] 7 (@) [ ] [ ] [ )
8 [ ) o @) @) 8 [ ) o o @)
9 [ ) o o [ ] 9 [ ] @) o [ ]
10 (A) [ ) O [ ) O 10 (A) [ ) O [ ) O
11 (B) [ ) O [ ) [ ) 11 (B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ) [ ) o o 12 (C) [ ) [ ) o @)
13 (D) [ ) [ ) O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ )
14 (E) [ ) [ ] [ ) o 14 (E) [ ) [ ) [ ) @)
Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ ) Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ )
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Temporizacion de senal

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

(1) Retorno al origen

Al tacion [ 24V
imentacion 1IN0 a 3 todas en ON | oV
A |
Y ON
Entrada| INO-3 .“ I I OFF
; N ON
BUSY H
R — l— OFF
! =
Salida | OUTO0-3
y

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

estan en ON cuando se completa el retorno al origen. |
i

= “*ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacion
Entrada| INO-3 V:.//=/,A
L 4
R ',’ .
0uUTO-3 L {
Salida Y i
BUSY

Bloqueo externo

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacion
INO-3 v/.////\
Entrada i 4
RESET A
0UTO-3 Wi
Salida ¥ P
BUSY

Bloqueo externo

Velocidad Parada por corte durante

operacion de posicionamiento.

24V
ov

ON

OFF

.

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

(4) Parada por sefal STOP

Alimentacion
INO-3 V.////
Entrada i 4
STOP i i I I
ouTo-3 i
v L
Salida | BUSY % L
'
« ALARM | 4
Blogueo externo |
Velocidad Parada por sefnal STOP durante
operacion de posicionamiento.

Entrada

Salida

= “xALARM” se expresan como circuito I6gico negativo.

O
g

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

ON
OFF
ON

OFF
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Serie LECP1

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

-]

LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3 m,5m

Lado del controlador

ConectorC_ (14.2)
Longitud de cable (L) [m] (N2 de terminal) 1 = 2 _-ado del actuador 5 =EE (N2 de terminal)
1 15 5. 6 (13.5) r:[ — ‘ 7 — — 1 A1T' B1
: N : i
3 3 ! il 2 = L s A6 B6
Bt 3 -
5 5 15 8- 16 Conector A p= <]
8 o 10) (30.7) L (11) (14.7)
A 10*
8B .
B 15% LE-CP- xc /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m o dol contraad
. ado ael controlador
c 20* (+ Bajo demanda) —_—
* Bajo demanda (sdlo cable robtico) & ConectorC (14,2
(N2 de terminal) ; g] 2 Lado del actuador g g (N® de terminal)
i — — Al B1
Tipo de cable® E[ “} I —
- = I
Cable robdtico 2 — Ly s A6 B6
- (Cable flexible) & = e
- 16 (30.7) Conector A © L Conector D 1) (14.7)
S Cable estandar . 2
Circuito L\I:I?:%rlwzrcrgﬁ Color del cable gl;ii;eegg':%
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B3 Verde 3
COM-B/- A-3 Azul 4
N° de terminal
_ Apantallamiento__ Color del cable ., ¢° B
Vce B-4 ) A Marrén 12
Tierra 3-4 II | XXX /I | N;gro 13
A -5 + + ojo 7
A A-5 i ,.‘ >OOO< i ,u‘ Negro 6
B B-6 + + Naranja 9
B A6 ! J OO ﬁ,‘/ Negro 8
,,,,,,,,,,,,,,,,,,, el 5
Opciones
[Cable de alimentacion]
— _ _ o .
Nombre del| Color de Ia Funcién % %_ ~ P _t w| bd
terminal | cubierta s At E
ov Azul | Alimentacion comdn (-)|  |(13-3) (35) 8 (60) (10.5) ‘
M24V | Blanco | Alimentacion del motor (+) (1500)
C24V | Marrdn | Alimentacion de control (+) ~
BKRLS| Negro | Desbloqueo (+) * Tamafo de conductor: AWG20

LEC-CK4-

Lado del controlador

Lado del PLC

| <
Longitud de cable (L) [m] 1) (30) §
1 1.5 ) L)
3 3
5 5 * Tamafo de conductor: AWG26
Ne de terminalf Color del aislamiento| Marca en el cable |Color de la marca Funcién Ne de terminall Color del aislamiento| Marca en el cable | Color de la marca Funcién
1 Marrén claro u Negro COM + 8 Gris u Rojo ALARM
2 Marron claro u Rojo COM — 9 Blanco u Negro INO
3 Amarillo u Negro ouTo 10 Blanco u Rojo IN1
4 Amarillo u Rojo OUT1 11 Marrén claro| L N Negro IN2
5 Verde claro u Negro ouT2 12 Marrén clarg [ B Rojo IN3
6 Verde claro u Rojo OouT3 13 Amarillo [ B Negro RESET
7 Gris u Negro BUSY 14 Amarillo [ N | Rojo STOP
« La sefial E/S paralela es valida en modo automatico. Mientras la funcién de prueba opera en modo manual, sélo la salida es valida.
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Controlador del motor paso a paso

Serie LECPA

Forma de pedido

C€ N

A\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

() La conformidad EMC ha sido comprobada
combinando los actuadores eléctricos de
la serie LEH con los controladores de la
serie LECPA.
La  conformidad electromagnética
depende de la configuracién 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 a directiva EMC de los
componentes de SMC que hayan sido
incorporados al equipo del cliente bajo
condiciones reales de funcionamiento.
Como resultado, es necesario que el
cliente compruebe la conformidad final
con la directiva EMC de la maquinaria y
del equipo como un todo.

(2) Para la serie LECPA (driver de motor
paso a paso), la conformidad EMC ha
sido probada instalando un kit de filtro de
ruidos (LEC-NFA).

Véase el kit de filtro de ruidos en la pag.
80. Consulte el Manual de funcionamiento
de LECPA para la instalacion.

[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.

LECPAN|1] |- LEHZ‘!OLK2-4

Modelo de controladorl
AN | Modelo de entrada de pulsos (NPN)

————eNMontaje del driver
— Montaje con tornillo

AP__ | Modelo de entrada de pulsos (PNP
pulsos (PNP) l D Nota) | Montaje en rail DIN
. Nota) El rail DIN no est incluido.
Longitud del cable I/O [m] Pidalo por separado.
e hingune Ref. del actuad
. °
# La entrada de impulsos sélo se 1 1'5’ € € actuacor
puede utilizar con diferencial. Los 3 3: (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
cables de 1.5 m sélo se pueden 5 5" Ejemplo: Introduzca "LEHZ10LK2-4" para el
usar con colector abierto. modelo LEHZ10LK2-4AF-R1ANT.

= Si se selecciona el modelo equipado con driver durante el pedido de la serie LE, no necesita pedir este controlador.

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

Compruebe la compatibilidad de la
combinacién driver-actuador. T

<Compruebe lo siguiente antes del uso>
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador.
Debe coincidir con la etiqueta del driver.

[ LEHZ10LK2-4

(2 Compruebe que la configuracién I/O en paralelo coincide (NPN o PNP). (b
-

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

Caracteristicas técnicas

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) Nota 2)

[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control, la parada 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 maxima: 60 kpps (colector abierto), 200 kpps (diferencial)

Método de entrada: modo 1 de impulsos (entrada de impulsos en direccién), modo 2 de impulsos (entrada de impulsos en direcciones diferentes)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (resolucién del encoder: 800 pulsos/giro)

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Cable 1/0: 1.5 0 menos (colector abierto), 5 0 menos (diferencial)

Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 o menos
Sistema de refrigeracion Refrigeracion por aire ambiental
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacioén)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —10 a 60 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 0 menos (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 prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al driver. 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.

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

Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

SvVC
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Seleccién
de modelo

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) \
| LewF | LEHz |[ LEHZ |

LEHS

LEC-G | LECP6 |'

LECP1

LECPA

Precauciones
especificas
del producto



Serie LECPA

Forma de montaje

a) Montaje con tornillo (LECPALILI-L])  b) Montaje en rail DIN (LECPALILID-[])

(Instalacion con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)
El rail DIN esta bloqueado.
Cable de Cable de Cable de
toma a tierra toma a tierra toma a tierra

Direccion de montaje

o F,@j

ﬁ #

Rail DIN Rail DIN

©
N %
Direccion de montaje :> {

| |

ﬁ Adaptador para montaje en rail DIN

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

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

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[] T (Paso)
* Para [J, introduzca un ndmero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. B © a P R R R Ry
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 76. ey R i i s i i i -
0
. . 1.25
Dimension L [mm] b
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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Dimensiones

Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

a) Montaje con tornillo (LECPALII-[])

66

LED de alimentacion (verde)
(ON: Suministro eléctrico activado)

1.2

LED de alimentacién (Rojo)
(ON: Alarma activada)

Conector I/O en paralelo CN5

125

Conector I/O en serie CN4

Conector de encoder CN3

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentaciéon CN1

b) Montaje en rail DIN (LECPACIID-[)

76

39.2

Bised

e |

35

=

142.3 (cuando se bloquea el rail DIN)
148.2 (cuando se retira el rail DIN)

Ejemplo 1 de cableado

\* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

35

————

04.5
para montaje del cuerpo

l—

116

'& W (Modelo de montaje con tornillo)

109

80

~

~

[P ——
[

£BE

L

—

4.5

' para montaje del cuerpo
(Modelo de montaje con tornillo)

148.2 (cuando se retira el rail DIN)

142.3 (cuando se bloguea el rail DIN)

109

=
fnnl

5

gC g [ s

\ Conector de alimentacion: CN1

+ El enchufe de alimentacién es un accesorio.

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

Nombre del terminal Funcién Detalles
. " . Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/terminal
ov Alimentacién comun (-)
BK RLS son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Alimentacién del motor (+) suministrada al driver
C24Vv Alimentacion de control (+) | Alimentacién de control (+) suministrada al driver
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo

SvVC

O

Enchufe de alimentacién para LECPA

oV
M24V
EMG

ca4v
BK RLS
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Seleccién
de modelo

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ‘
| LewF | LEHz |[ LEHZ |

LEHS

LEC-G | LECP6 ‘ |'

LECP1

LECPA

Precauciones
especificas
del producto



Serie LECPA

Ejemplo 2 de cableado

] Conector I/0 en paralelo: CN5

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

LECPANCIC-CI (NPN)
Aee,
Nombre delterminal| -~ Funcion  |N®depin| -y-===--- ; para sefal I/O
COM+ 24V 1 T {1
COM- oV 2
NP+ Sefial de impulsos 3
NP- Sedal de impulsos 4
- N Nota 1)
PP+ Senal 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 {Carga—+
SVRE Salida 17 {Cargal—¢
«ESTOPM=22|  Salida 18 {Cargal—¢
<ALARM™22)|  Salida 19 {Cargal—¢
AREA Salida 20 {Carga—
Terminal
FG redondo
0.5-5

Nota 1) Para el método de cableado de la sefial de impulsos, véase “Detalles del cableado de la sefial de impulsos”.
Nota 2) Salida cuando el suministro eléctrico del driver estd activado. (N.C.)

Senal de entrada

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

CLR Reinicio de direccion

TL Instruccién para la operacién de empuje

Detalles de cableado de la sefal de impulsos

LECPAPLILI-[1(PNP)
A

Nombre delterminal] -~ Funcion | N° de pin I para sefial /0
COM+ 24V — {4
COM- ov —

NP+ Senal de impulsos

NP- | Sefial de impulsos

PP+ Sefial de impulsos Nota ™)

PP- | Sefil de impulsos

SETUP | Entrada —

RESET | Entrada :

SVON Entrada —

CLR Entrada

L Entrada -

TLOUT Salida : {Cargal

WAREA |  Salida : [Cargal

BUSY | salida L Cargal

SETON Salida : [Cargal

INP Salida — [Cargal

SVRE | Salida - Carga——+
+ESTOP"=2|  Salida f [Cargal
ALARMM2|  Salida L [Carga}

AREA Salida i {Carga}

r e [
055

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 posicién objetivo
SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
*ESTOP Nota3)|  No hay salida cuando se ordena la parada EMG
*ALARM Nota 3) No hay salida cuando se genera la alarma
AREA Salida dentro del rango de ajuste de salida del drea
WAREA Salida dentro del rango de ajuste de salida de W-AREA
TLOUT Salidas durante la operacion de empuje

Nota 3) Sefial de circuito légico negativo de activacion (N.C.)

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

Unidad de posicionamiento i Interior del driver
) )
NP+
NP- ! E]m@ ]
120 Q
PP+
PP- 1ol [l K
L] L 120 Q

e| a salida de sefal de impulsos de la unida

Tensién de alimentacién de
i
! Unidad de

la sefal de impulsos

posicionamiento Interior del driver
] NP+ 1] -
;l\ Or—3 NP-— ! ég_éf:%:
Resistencia limitadora 120 Q
de corrignte R Nl PP+
;l\ Or—2 PP— ! ﬂ%}%:
U+ Resistencia mitadora L] 120 Q

77

de corrignte R N0

d de posicionamiento es una salida de colector abierto

Nota) Conecte la resistencia limitadora de corriente R en serie
para adaptarse a la tension de la sefial de impulsos.

Tensién de alimentacion de
la sefial de impulsos

Caracteristicas de la resistencia
limitadora de corriente R

24 VDC +10%

3.3 kQ+5% (0.5 W 0 mas)

5 VDC 5%

390 Q+5% (0.1 W 0 mas)




Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

=9
Ne ]
. . s ~ ol
Temporizacion de senal g2
g o
Retorno al origen ©
Alimentacién 24V S
— ov
SVON ON
OFF N
Entrada
| I
SETUP I 1T}
-
ON
BUSY
OFF
R
SVRE (
SETON -
Salida o|N
ol
INP v > W
n <
i ) |
"n o
+*ALARM i s
— o )
i Q=
[ B —
*ESTOP HER g
— [
L. o
1 \ o
1 i1 2]
. LY AT
Velocidad .: 7 0 mm/s sl
: =(u
Retorno alorigen | | -
____________________________________________ 1 |
E Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardmetro E
{ Dasico, INP se activard, en caso contraio, permanecerd desactivado. i —
= "+xALARM" y "+ESTOP" se expresan como circuito I6gico negativo.
2
Operacion de posicionamiento Operacion de empuje w
ON ON -
LE—
Sefal de impulsos OFF OFF
Entrada P Entrada
Sefal de impulsos ""“III""""""" L
ON ON
TLOUT
OFF —I OFF E
Salida BUSY Salida BUSY 8
-l
INP A INP i
n ”n
i i (O]
i P !
Velocidad i 0 mm/ _\— [ cui
glocida i i iantol mm/s Velocidad — 0 mm/s
Operacién de poswlonaml?nto-‘ Operacién de empuje ': -,| |
| Lo ' [ .
i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos i E Si la fuerza de empuije actual supera el valor "disparador i
! de paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. H i LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara. ! E
gy g gy g g g g g g i gy SR —— U e 1
Nota) Si la operacién de empuje se detiene porque no hay desviacion B
de impulsos, la pieza mévil del actuador puede vibrar. |

Reinicio de alarma

! PP 1
! Reinicio de alarmai

................. T
ON
Entrada RESET I I OFF
Salida *ALARM | \‘l ON
______________ OFF

= "« ALARM” se expresa como circuito légico negativo.

LECPA

Precauciones
especificas
del producto

O
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Serie LECPA

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5
3
5
10*
15%
20*
* Producto bajo demanda
(cable robético Unicamente)

-]

O|W > o o w =

Modelo de cablee®

Cable robdtico
(Cable flexible)

S Cable estandar

79

LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5 m,

Lado del actuador

3m,5m Lado del controlador
—e

Conector C

(14.2)
[ |

& (N° de terminal)

(28)

= At B1

(N° de terminal) 'Ei 2 Lo ee
(13.5) 5]: 6 p[ =
N i \
182 z --\
15]; 16

10 (30.7)

Conector A

o Ae=ilps

LE-CP- 328 /Longitud de cable: 8 m,
(* Producto bajo demanda)

10m,15m, 20 m

Lado del controlador

ConectorC ~ (14.2)
vy | m —_ .
(N® de terminal) ;g Lado del actuador Q@ S (N de terminal)
p= ~ 1 \v - Al b B1
' = S N i . 3 S if
— P —~ A6 B6
® © ]
ConectorA 9 ~ (14.7)
(30.7) ~ L (11)
foar T N de terminal N2 de terminal
Cliruit del conector A Calral el 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/— A-3 Azul 4
N de terminal
- Apantallamiento Color del cable| 4o conector D
Vce B-4 T T Marrén 12
Tierra A-4 II s XXXX I-I s Negro 13
A B-5 T " T " Rojo 7
A A-5 : ' : ' Negro 6
B B-6 — — Naranja 9
B A-6 v va Negro 8
e Nl
1 — 3

O
g




Opciones

Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

[Cable 1/0]

LEC-CL5-1

Modelo de cable I/Ol

lLongitud de cable I/O (L)

[L56 | ParalLECPA ] 1 1.5m
3 3 m*
5 5m*
= La entrada de impulsos sélo se
puede utilizar con diferencial. Los
cables de 1.5 m sélo se pueden
usar con colector abierto. N2 de | Colordel |Marca en |Color de Ne de | Colordel |Marcaen |Colorde
pin | aislamiento | el cable |lamarca pin | aislamiento | el cable [lamarca
L 1 Marrén claro| m Negro 12  |Marrénclaro] m m | Rojo
(12) 2  [Marrénclaro] m Rojo 13 Amarillo mm |Negro
20 19 3 Amarillo u Negro 14 Amarillo EE | Rojo
= §§ 4 Amarillo u Rojo 15 |Verdeclaro| mm |[Negro
C = \ ﬁ g Q EE 5 Verdeclaro| m Negro 16 |Verdeclaro| mm | Rojo
o e =~ §§ 6 Verdeclaro| m Rojo 17 Gris mEm  |[Negro
(25) | (10) (40) == 7 Gris ] Negro 18 Gris HE | Rojo
(45) 2 1 8 Gris [ Rojo 19 Blanco | mm |Negro
100 410 9 Blanco u Negro 20 Blanco mE | Rojo
= Ndmero de hilos 20 10 Blanco u Rojo Terminal
Tamafio AWG | 24 11 |Maméndar)| mm |Negro| | g2 Verde

[Juego de filtros de ruidos]
Driver del motor paso a paso (modelo de entrada de pulsos)

LEC-

NFA

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

(33.5)

— N
) W
(42.2) (28.8)

(12.5)

= Consulte el Manual de funcionamiento de la serie LECPA para la instalacion.

O
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Seleccién
de modelo

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) ‘
| LewF | LEHz |[ LEHZ |

LEHS

LEC-G | LECP6 ‘ |'

LECP1

LECPA
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especificas
del producto



Serie LE C (_Compatible con Windows®XP, Windows®7)

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador

@ Software de configuracion del controladorI

@ Cable de (3 Cable USB (disponible en japonés e inglés)
comunicacion (Tipo A-miniB)
ey al e - .

S -~ Contenido

% PC (D Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
(2 Cable de comunicacion
P N 3 Cable USB

* (Cable entre el PC y la unidad de conversién)

Controladores/Drivers compatibles

Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) serie LECP6
Controlador de servomotor (24 VDC) serie LECA6
Driver del motor paso a paso (modelo de entrada de pulsos) serie LECPA

Requisitos de hardware

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

Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
comunicacion
Display XGA (1024 x 768) 0 mas

* Windows® y Windows®7 son marcas comerciales registradas de Microsoft Corporation en EE.UU.
= Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacion de version http://www.smc.eu

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo Ejemplo de pantalla en modo normal
Filelf) Edit Comm Setting |
%_lil .-Tm-| muum| Stop |m|
Step Mo Position Spend Foecn
Mo 0 050 mn 0 mmfz 90 % —— ‘
i:.um; o Somed
ALARM BUSY - - Test DRV
e —————N |

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

0| Abzolule 190 b0 L} L] 1.00 " s e

1/ Absolute 190 10.00 1.00

[] ]
2| Mbzolute 190 20,00 ] 1] 100 . AR
3| Absolute 200 30.00 [] ] 1.00 e - | i ¢
4| Absulute LT} 40,00 0 u 100
5 absolute a0 50.00 [ 0 1.00 23| L
E Ahsolute ann En.0n 1] n .o L) LS
7|absolute 400 70,00 [] ] 100 = o=y
E| Ahzolute 400 0.0 0 ] 100 1

0 0 s -

¥ Abzolule 50 0.00 1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo

| ’ A
[ [— [~ - e e ::;;I
Reedly 10000 ~ 30000 o . ‘ulle
—

=

Facil manejo y sencillo ajuste

@ Permite ajustar y visualizar los datos de paso del actuador
como son la posicién, 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.

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, operacion y prueba y comprobacion de la salida forzada.

% S\VC




Serie LEC

C€ M

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

Conmutador de habilitacién
(opcional)

Conmutador de parada

BN

LEC-T1-

3

Consola de programacic’ml

lConmutador de habilitacion
Ninguno

Longitud de cable [m] S | Equipado con conmutador de habilitacidn
| 3 | 3 | * Conmutador de bloqueo para funcién
de prueba y control manual (JOG)
Idioma inicial
J Japonds Conmutador de parada
E Inglés | G | Equipado con conmutador de parada|

* El idioma visualizado se puede cambiar entre Inglés o Japonés.

Caracteristicas técnicas

de modelo

Seleccién

|

\

LEHZJ ” LEHZ }

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

—
—
Elemento Descripcion
Funciones estandar Detector Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)
e Visualizacion de caracteres chinos. || ongitud de cable [m] 3 %
e Se incluye el conmutador de parada. |proteccisn IP64 (excepto el conector) ﬂ
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Opcioén Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o menos (sin condensacion)
¢ Se incluye el conmutador de Peso [g] 350 (excepto el cable) (
habilitacion. [Productos conformes a CE]
La conformidad EMC de la teaching box ha sido comprobada con el controlador de motor paso a paso 7))
de la serie LECP6 (servo/24 VDC) y el actuador aplicable. T
[Productos conformes a UL] w
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
e Detalles Diagrama de flujo de las operaciones del menu E
- Menu Datos
Datos d * Ajuste de los datos de paso
a%os de paso OJ P Datos N¢ datos de paso 8
* Operacion de control manual Monitor Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
Control manual f J J =
* Retorno al origen Control manual Ver. 1.5
b * Operacion en 1 paso Nota 1) Prueba Posicién, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
rueba * Retorno al origen ALM Ver. 2.5 (?
* Visualizacién deleje y del ° de datos de paso Ajuste de TB Egswlrorg \:T-I\t;a\(;a‘d, F(;Je(;z; de mempujli, Afele(;ac(;on, ?eoi}grif|orkrM0:) Amrowrgwgto, » O
Monitor o Visualizacion de 2 elementos seleccionados VSparadorT, Teloctad e empuj, Tuerza de Cesplazamen'o, rea 1, fea -, 705, éntiaca |'_||J
(Posicion, Velocidad, Fuerza). Monitor
ALM ¢ Visualizacion de la alarma activa Visualizacién del n® de pasos
* Reinicio de alarma Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo E
« Reconexion del eje (Ver. 1**) (Posicic’)n, Velocidad, FUerZa) o
« Ajuste del idioma visualizado Ll
' (Ver. 2.5%) Control manual =1
Ajuste de TB — Retorno al origen

¢ Ajuste del modo sencillo/normal

elementos para monitorizacion en modo sencillo

o Ajuste de datos de paso y seleccion de

Operacion de control manual

Nota 1)

Prueba Nota 1)

Operacién en 1 paso

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

No compatible con LECPA.

Reconexion del eje (Ver. 1.:#x)
Japonés/inglés (Ver. 2.xx)
Sencillo/Normal

Elemento de ajuste

~
Z
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LECPA

Precauciones
especificas
del producto



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 Ne datos de paso
. - - Parametro MOD movimiento
Parametro ¢ Ajuste de parametros Monitor Velocidad
 Operaciéon de control manual / Prueba Posicion
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion
« Retorno al origen Archivo Deceleracion
* Accionamiento de prueba Nota 1) Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba (especificar un mAximo de 5 datos de paso y operar) Reconexion Disparador LV
» Salida forzada Velocidad de empuje
(salida de senal forzada, salida Fuerza de desplazamiento
de terminal forzada) Nota 2) Areat, 2
o - : Posicién de entrada
* Monitorizacion de accionamiento
_ . Mon.itor.izac.igin dela se~ﬁal de salida Neta2) Parametro Ajuste basico |
Monitor * Monitorizacién de la sefial de entrada Nota2) L Basico
* Monitorizacion del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de entrada
e Visualizacion de la alarma activa Mopllor - Mor‘ut‘t’)r DRV -
ALM (Reinicio de alarma) Ac<3|onam|eqto P?SICIOH, Velocidad, Par
* Visualizacion del registro de alarmas |_| Sefial de salida Nota 2) N® pasos
Sefal de entrada Nota 2) Ne dltimo 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 Prueba _‘ Monitorizacion de Ia sefal de entrada |
pueden guardar 4 archivos, con un JOG/MOVE — - -
conjunto de datos de paso y L Retorno al ORIG. —{ Monitorizacion del terminal de salida |
Archivo parametros defin.idos en cada archivo). Acc_ionamiento de prueba Nota 1) _‘ Monitorizacion del terminal de entra da|
 Carga en el driver Salida forzada Nota 2)
Carga los datos guardados en la
teaching box en el driver que se esta ALM Estado
utilizando para comunicacion. — Estado Visualizacion de la alarma activa
* Eliminacion de datos guardados. Registro de ALARMA Reinicio de alarma
L[] k3
Proteccion de archivos (Ver. 2.+) Archivo Visualizaci6n del registro de ALARMA
* Ajuste de visualizacion — Guardado de datos Visualizacion de las entradas al registro
(modo Sencillo/Normal) Carga en el driver
e 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 LECPA.
R I 6 i | Contraste de LCD Nota 2) Las siguientes sefiales no
econexion * Reconexion del eje o guient
Pitido son compatibles con la
Max. conexiones del eje serie LECPA.
Contrasena Entrada: CLR, TL
Unidad de distancia Salida: TLOUT
—{ Reconexion
Dimensiones
34.5
N® Descripcion Funcion

22.5

LCD

Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)

Anilla

Una anilla para colgar la teaching box

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

1
2
3 | Conmutador de parada
4

Protector del conmutador de parada

Un protector para el conmutador de parada

Conmutador de
5 | habilitacion
(opcional)

incluidas.

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
funcién de prueba del control manual (JOG).
Otras funciones como el cambio de datos no estan

6 | Selector de teclas

Selector para cada entrada

7 | Cable

Longitud: 3 metros

8 | Conector

Un conector conectado a CN4 del driver

SvVC
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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 e ) i . o .
I ., Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de I *j) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los
A PrecaUCIOH . 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 Ifag maquinas — 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 % que, sino se evita, podria causar lesiones graves o I

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

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que ReqU|S|tOS de Conformldad
disefia el equipo o decide sus especificaciones. El producto utilizado est4 sujeto a una "Garantia limitada y exencién de
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad"
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona que Debe leer] tarl tes de utili I d t
disefia el equipo o decide sus especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y ebe leerios y aceptarlos antes de utilizar el producto.
andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de seguridad son Fo 1o 4 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. 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 .

) . A - o ’ . distribuidor de ventas mas 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 Gnicamente a nuestro producto independiente,
hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la caida y los movimientos inatin otro daf d | 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, asegurese de que se hayan tomado | | 3 Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las condiciones de garantia

| I i it | for. | i . - . . .

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

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

e . » la entrega.

4. contaCte_ con SMC am_es de _utlllzar 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 eléstico no esté cubierto por la garantia limitada.
siguientes condiciones: . . -

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estén fuera de las especificaciones indicadas, ReqUIS|tos de conformldad
0 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 estrlctamentg p"?h'b'do el uso de PdeUCItE)S SMC 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, ; 3 L,
de prensa, equipos de seguridad u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas | | 2 L2 exportacion de productos SMC de un pais a otro estd regulada por la legislacion y
estandar descritas en el catalogo de productos. reglamentacion 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, asegirese de que se conocen y cumplen
propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad. todas las realas locales sobre exportacion
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 e 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 .8,MC fabrica y clomermgll'zla no han sido certficados
, . L 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.
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