.
Nuevo

Actuador eléctrico C€ N

Perfil plano  Altura 48 mm

Perfil reducido gracias al ({El motor no interfiere con piezas
monta]e |atel‘a| del mOtOl' de trabajo grandes!

ALTURA

aven & ot
éi@ 3[ Co= 4 |

LEL25 LEFB25

>
>

115.8 mm

<

Con cubierta
de correa

Carrera max.: 1000 mm
Velocidad de trabajo: 1000 mm/s

Disponible con guia de rodadura o circuito lineal a bolas

Carga de traba|o (horizontal) [kg] | Velocidad [mm/s] | Repetitividad de posicionamiento [mm]

LEL25M Guiaderodadua |  Hasta 1000 | | Hasta 500 | +0.08 [
LEL25L | Circiuto lineal a bolas | Hasta 1000 ‘ 5 | Hasta 1000 | +0.08 ‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Jeelyyige]F:-Te (o3

»Modelo programable »Modelo sin programacion

-
9

Serie LECP6 Serie LECP1
- 64 posiciones « 14 posiciones ~
« Entrada usando software del controlador ¢ « Ajuste por panel de control

0 consola de programacion

Serie LEL 2 SNC

CAT.EUS100-101B-ES



Serie LEL

11/ .8 Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
STHRET Ele [ X [IETe [l Tamaiio: 25

Construccion sencilla
Posibilidad de seleccionar el tipo de guia

Carrera max.: 1000 mm
Velocidad de traslado: 1 000 mm

Tipo de guia

® Cojinete de deslizamiento
Carga de trabajo: 3 kg (Horizontal)
Ruido reducido (60 dB o menos) No®

® Rodamiento lineal a bolas
Carga de trabajo: 5 kg (Horizontal)
Velocidad de traslado: 1000 mm/s

Nota) Cuando la velocidad méxima es 500 mm/s
(medida por SMC)

Posibilidad de montaje

del detector magnético
(opcién: Con iman vy rail)

Para comprobar el limite y la sefal intermedia.
Aplicable al modelo D-M9] y D-M9OLIW (indicacion en 2 colores)

* Los detectores magnéticos se deben pedir por separado. Consulte las pags. 10 y 11 para ver mas informacion.

Detector de estado sélido, con indicador de 2 colores ON

El a!uste de la posmlon.de mqntaje se puede Rango de abejo OFF
realizar de forma apropiada sin cometer errores. ; ; ' ;

Un LED @: o iRojo; Verde iRojo
seiluminaenel o ‘ ' A B '
o vaaio. '
de trabajo. - Rango dptimo de funcionamiento

Caracteristicas 1
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Actuador eléctrico

: (]
e0
DDLU U ors 0]+ U U DIOU 0
OLOr paso a paso ervo/24 Vo 0 Madnetizantie (opciona 00
Sujecién de una pieza
Accionamiento por correa _ 2millo de ancionamienta
Con eualeiie ¢ eeee \.% Para funcionamiento manual de la mesa.
< Posibilidad de realizar ajustes con la
alimentacion desactivada
- - bR
K 2
- .
— @"
- — |
/)
- i —
‘__./,
[J U 0)10 0 oo [J 0] 0

Ofrece 2 tipos de cables para actuador

©® Cable estandar
® Cable robdtico (cable flexible)

Ejemplos de aplicacion

Traslado por carga y descarga | Manipulacion

de piezas de trabajo ! > Aplicaciones en las que

. el espacio es limitado

Caracteristicas 2




Modelo de entrada de datos de paso serie LECP6

Sencillo ajuste para un uso inmediato

© Modo de ajuste sencillo

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 configurar y l/‘%
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
mas el ajuste y el funcionamiento.

" Elja unicono de la primera pantalla y seleccione una funcion.

" Ajuste los datos de paso y compruebe el monitor de

TAk

Vi) Lt Goam fomre

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)
LECP6

Sien 1
Mo B

T
(]

Soeed
L]

-

—

mnomm| o= | @88 | /Programacion manual
Fuwon ) . .
= B x| e del movimiento
1
' Comprobacion inicial

_|__( Ajuste de los datos
de paso

Mover para la
velocidad constante

12 pantalla

22 pantalla

la segunda pantalla. {

N2

N
—| |Datos _Eje

Posicién [ 123.45 mm |
Velocidad,

1
pasos ,7 0 ™
1
100 mm/s/

R

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

Datos Eje

1

© Los datos se pueden ajustar con la | N° pasos

posicion y la velocidad (el resto de
las condiciones ya estan configuradas).

‘

Posicion 50.00 m

i Velocidad 200 mm/s

m

Unidad Gateway seric LEC-G

T 2

Ejemplo de comprobacion del monitor

12 pantalla
T3
D A J
- Ry B
AERI,;, jgg R 22 pantalla
Q 4p El Monitor Eje 1
Ne@ pasos 1
Posicién 12.34 mm
Velocidad 10 mm/s

Se puede comprobar
el estado de
funcionamiento.

Datos Eje 1

N°pasos 1 .
‘Posicién  80.00 mm |
Velocidad 100 mm/s |

©®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

'

Unidad
Gateway (GW)

~
Devicenet>>

Se pueden conectar
hasta 12 controladores
I

Controladores
compatibles
Serie LEC

Compatible con actuadores eléctricos

Actuador eléctrico/

Pinza eléctrica Mesa eléctrica de
serie LEH deslizamiento Modelo con vastago
Serisl.ES serie LEY
- - - <

Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/

Modelo sin vastago Modelo de giro

Serie LEF serieLER ¢
e —ad

a’ | —

Actuador eléctrico/
Modelo miniatura

Actuador eléctrico/

pibcegeien CCniZ21 BB v | I
— Controlador del motor paso a paso
12 8 5 12 (Servo/24 VDC)
. " v serie LECP6
glg%in-\_‘ 24 VDC para ’ l I
unidad Gateway

Sin vastago guiado

Caracteristicas 3
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OModo normal de ajuste

Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

© Los datos se pueden ajustar en detalle. © Posibilidad de ajustar los parametros.
© Posibilidad de monitorizar el estado del terminal @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad constante,
y las sefiales. retomo al orig., operacion y prueba y comprobacion de la salida.

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

© En las diferentes ventanas se
indica el ajuste de los datos de
paso, ajuste de parametros,
monitorizacién, programacion, etc.  Ventana de configuracion
de los datos de paso Pop—

Ventana de configuracion
de los parametros

lssd | _Downiosd

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje '

Menu Eje 1
Modelo de entrada = .
© En una consola de programacion se pueden | Parametros Menu Eje 1
T o
guardar multiples datos de paso, para | Prueba N° pasos o A end Fo T
postenpnnentgtransfenrlos al oontroladgr. Pantala del mend pincipal | Tino de operacionv| N° pasos ]
© Funcionamiento de prueba continuo o
AXimo de 5 datos d | Pantalla de configuracién Posicion _123.45 mm
CLNRMIULIIDC AT 920 06 los datos 46 paso Monitorizacin de salida Eije 1
BUSY[ ] A

Pantalla de prueba

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

SVRE[@]
SETON[ ] v

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

%SNC Caracteristicas 4



Modelo sin programacion serie LECP1
Sin programacion
Motor paso a paso

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una consola de programacion (Servo/124 VDo)

LECP
@ juste del nimero de posicion JEE= @3 Ajuste de una posicion de parada JEE—X €) Registro

Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta una Registro de la posicion de
para la posicion de parada posicion de parada usando los botones parada usando el botdn
Méximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE

Velocidad / aceleracion
16 niveles de ajuste

Visualizacion
del niimero M
de posicién ~ Conmutador
de seleccion Botén AJUSTE
de posicion Botones Conmutadores de
AVANCE y ajuste de velocidad
" RETROCESO | Connutadores ce

ajuste de aceleracion

Caracteristicas 5
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serie LECP6/LECP1

Elemento

Modelo programable
LECP6

Modelo sin programacion
LECP1

Ajuste de los datos de paso
y los parametros

o Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)
e Introduzca el valor numérico de la consola de programacion

accionamiento

e Seleccionar usando los botones de

del controlador

Ajuste de los datos de paso
de posicionamiento

o Introduzca el valor numérico del software de configuracion del controlador (PC)
e Introduzca el valor numérico de la consola de programacion

e Programacion directa
e Programacién manual (JOG)

e Programacion directa
e Programacién manual (JOG)

N2 de datos de paso

64 posiciones

14 posiciones

Comando de funcionamiento (sefial I/0)

N¢ pasos Entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]

N¢ pasos Entrada [IN*] Unicamente

Senal de finalizacion

Salida [INP]

Salida [OUT]

Elementos de configuracion )

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

] Modelo Modelo sin
Elemento Contenido sencillo | normal programable programacion
Movimiento MOD | Seleccion de *posicién absoluta" y “posicion relativa’ Al @ ([ Ajustar en ABS/INC Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de traslado o Ajustar en unidades de 1 mm/s| Seleccionar entre 16 niveles
. [Posicion]: Posicion de destino ) ' Programacién directa
Posicién [Empujel: Posicion inicial de empuje | © | © ® | Austarenuncedesce 001 | by gramacion manual (JOG)
Aceleracion/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento . @ | @ o Ajustar en unidades de 1 mm/s? | Seleccionar entre 16 niveles
:-\juztet de | Fuerza de empuje | Tasa de fuerza durante operacion deempuje | ® | @ o Ajustar en unidades de 1% Seleccionar entre 3 niveles (débil, medio y fuerte)
os datos
de paso Disparador LV Fuerza objetivo durante operacion deempuje. A | @ [ J Ajustar en unidades de 1% No se requiere ajuste (mismo valor que [a fuerza de empuie)
(extracto) | yelocidad de empuje | Velocidad durante operacion de empuje | A | @ (] Ajustar en unidades de 1 mm/s
Fuerza de desplaza | Fuerza durante operacion de posiciona. A [ ] [ ] Ajustar a 100%.
Area de salida Condiciones para que la sefial de salida de area se active | A [ J [ J Ajustar en unidades de 0.01 mm
Posicién de entrad [Posicion]: Anchura hasta a posicién de destino | ° ° Ajustar en 1 mm o méas | NO se requiere ajuste
oS clonleeentrace [Empuje]: Cuénto se desplaza durante el empuje (Unidades: 0.01 mm)
Carrera (+) Limite de posicién del lado + X X () Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajuste de Carrera (-) Limite de posicion del lado - x x ([ Ajustar en unidades de 0.01 mm
parametros | Direccién ORIG. | Permite ajustar la direccion de retorno al origen. | x X o Compatible Compatible
(extracto) Velocidad ORIG. | Velocidad durante el retorno al origen | x X [ Ajustar en unidades de 1 mm/s ) )
- - - - No se requiere ajuste
Aceler. ORIG. Aceleracion durante el retorno al origen X X ([ Ajustar en unidades de 1 mm/s2
. Y Permite probar el funcionamiento Mantener pulsado el botén MANUAL
JOG" (control o 0 ° continuo ala velocdad de st (A ) para envio uniforme (la
manual) mieniras se mantiene pulsado el inemptor. | velocidad es un valor especificado)
Permite comprobar ¢l movimiento | Pulsar el botén MANUAL ()
MOVE X [ J [ ] ala distancia y velocidad ajustadas | una vez para la funcion de clasificacion
desde la posicion actual. (la velocidad y el tamafio son valores especificados)
Prueba - -
Retorno al ORIG. | o ([ Compatible Compatible
Accionamiento de prueba | Funcionamiento de los datos de paso especificados . @ | @ | (Funcionamiento | Compatible Compatible
continuo)
Salida forzada Permite comprobar la activacion/desactivacion del terminal de salida. | ~ X o Compatible
. Permite monitorizar la posicion, velocidad, .
Monit. ACCIONAM. | fyur actuaes y los datos de paso especificados. oo ® Compatible No compatible
Monitor
. . .| Permite comprobar el estado actual de activacion/ )
Monit, entrada/sallda desactivacion del terminal de entrada y de salida. X X ® Compatible
ALM Estado Permite confirmar la alarma que se estd generando actualmente. | @ | @ o Compatible Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar [a alarma generada en el pasado. | x X [ ] Compatible
n Los datos de paso y los parametros se . .
Archivado | Guardar/Cargar pueden guardar, reenviar y eliminar, X X [ ] Compatible No compatible
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés. o | O o Compatible

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

~
Z

SvVC
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Serie LEL

Diseno del sistema / E/S de uso general

Suministrado por el cliente

@Actuador eléctrico

PLC

Alimentacion para sefiales l/0
24 VDC New

®Cable /O
Tipo de controlador Referencia

LECP6 LEC-CN5-[]
LECP1 (sin programacién) | LEC-CK4-[]

@Controlador® LElLERE

e

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) . WA Pigina 15 i i
24 VDC OF LN el kit de ajuste del controlador y la

interfaz tactil del operador.

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-[]

@Interfaz tactil del operador (suministrada por el cliente)
GP4501T/GP3500T
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
del operador.

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

OKit de ajuste del controlador
Kit de ajuste del controlador

(cable de comunicacion, unidad de conversion y cable USB incluidos).
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 7 2 SNC



Diseno del sistema / Red de buses de campo

@Software de configuracion

Unidad Gateway (GW)

Protocolos de buses de campo aplicables : !

PLC
(Suministrado por el cliente)

CC-Link Ver. 2.0

del controlador

Alimentacidn para DeviceNet™ o

ble d
unidad Gateway PROFIBUS DP (el S somurcacion
N ™ .
24 VDC Nota 1) EtherNet/IP Ref - LEC-W2
@Conector de
. Red de buses alimentacion ;

Alimen- de campo connector A CN4 Q:C bed
tacion (Accesorio) able cé

- comunicacién
@Conectorde m .|

. Ve )

comunicacion =

'
’

(Accesorio)* ; P g
@Cable de comunicacion # CC-Link Ver. 2.0 Cable USB@®

) - PC
LEC-CG1-OJ Solo DeviceNet™ (Tipo A-miniB)  qyministrado por el cliente)

@Teaching box [ZTEF]

(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 comunicaciéon
LEC-CG1-O0

@Controlador @Controlador

Protocolos de buses
de campo aplicables

Nimero max. de
controladores conectables

@Conector de s mmmm |CC-LinkVer. 2.0 12
allmenta_clon DeviceNet™ 8
(Accesorio)
PROFIBUS DP 5
@Conector de EtherNet/IP™ 12
alimentacion .
(Accesorio) A CN1 A CN1 Controladores compatibles
Alimentacion de entrada Alimentacion de entrada Controlador del motor pasoapaso | . . | Ecpg
del controlador Nota 1) del controlador Nota 1) (Servo/24 VDC)

@Actuador eléctrico

L .. Serie LEL

N

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
actuador eléctrico y el controlador deben usarse
con una alimentacion UL1310 Clase 2.

Caracteristicas 8



l_______Actuadoreseléctricossmc__________________J

Modelo sin vastago (Servomotor AC )

Accionamiento por husillo a bolas

Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por husillo a bolas Accionamiento por correa
serie LEJB

CAT.ES100-104

CAT.ES100-83

Accionamiento por correa

Accionamiento por husillo a bolas

Accionamiento por correa

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB '
/ﬁ@ j p-—
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

serie LEJS

CAT.ES100-101

Serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Patin deslizante Rodamiento lineal a bolas
Tamafio Carga max, Carrera Tamafio Carga max, Carrera Tamafio Cargamax. | Carrera Tamafio Cargaméx. | Carrera
de trabajo [kg] [mm] de trabajo [kg] [mm] detrabajo[kg] | [mm] detrabajo [kg] | [mm]
40 55 200 a 1200 40 20 200 a 2000 25 3 Hasta 1000 25 5 Hasta 1000
63 85 300 a 1500 63 30 300 a 3000

Modelo de vastago

Modelo de motor en linea
serie LEYLCID

Modelo basico
serie LEY

Modelo de vastago guia
serie LEYG

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

serie LEY serie LEYG
- |Fueradeempuje | Carrera - | Fuerzadeempuje| Carrera
Tamaiio IN] pul [mm] Tamaiio IN] pul [mm]
16 141 Hasta 300 16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 400 25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 500 32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 500 40 1058 Hasta 300

Servomotor AC

Modelo basico
serie LEY

Modelo de motor en linea

Modelo de vastago guia

Modelo de vastago guia

serie LEYG

/ Modelo de motor en linea

serie LEYGLCID

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 9
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Mesa sin vastago

Modelo compacto serie LES Modelo de alta rigidez serie LESH
Modelo basico / Tipo R Modelo simétrico / Tipo L Modelo basico / Tipo R Modelo simétrico / Tipo L
serie LESCIR serie LESCIL serie LESHCIR serie LESHCIL
El=r1
CAT.ES100-78
Tamafio (BN Carrera Modelo de motor en linea /Tipo D _ [cagamav tetuteo| Carrera  Modelo de motor en linea / Tipo D
amano| = el [mm] serie LESCID == Tamafio [kgl [mm] serie LESHCID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 8 75,100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150
Miniatura Mesa giratoria
Modelo de vastago Modelo de mesa de deslizamiento | [__Z7= =] Modelo basico Modelo de gran precision
serie LEPY serie LEPS : = serie LER serie LERH

CAT.ES100-94

serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamafio Par de giro [Nm] |Velocidad max. [/s]
- _|Cargaméx.detrabsjo|  Carrera - _|Cargamd.detrabajo| Carrera Basico | Elevado par | Bésico | Elevado par
Tamaiio Tamafio
[ka] [mm] [kal [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)
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

CAT.ES100-77

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/ambos
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 10
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: Controlador/Driver )

Modelo programable
Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

serie LEC-G

Modelo programable
Para servomotor

serie LECA6

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

-
(e

(e
wIw ==

i :I

[N

Modelo sin programacion
serie LECP1

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

E

Controlador

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

i

L

®
Protocolos de buses de campo aplicables CC. Link Dem Ei heﬁe t/IPE

Niimero max. de controladores conectables

12

8

5

12

. Diver )
N

Modelo de entrada de pulsos /
Modelo de posicionamiento

serie LECSA

(Modelo oy

incremental)= .
"‘M €
o
-

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 11

Modelo de entrada de pulsos

serie LECSB
(Modelo
absoluto)

-

Motor de control

Servomotor AC

(100/200/400 W)

N

Modelo de entrada directa CC-Link
serie LECSC
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC

(100/200/400 W)

Modelo SSCNET Il
serie LECSS
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)
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: Variaciones de la serie )

Actuador eléctrico/Carro deslizante guiado Serie LEL

Repetitividad de
posicionamiento

Pagina

Carrera Carga de Velocidad

trabajo Serie de

Modelo |Rodamiento de

[mm] Ikg] [mm/s] [mm] controladores referencia
,53;3; Hasta 1000 3 Hasta 500 0.1 _

Serie

LECP6
Pagina 1

Serie

Rodamiento LECP1

LEL25L | lineal a bolas| Hasta 1000 5 Hasta 1000 +0.1

Controlador LEC

Modelo Motor paso a paso| 24 VDC | 11 ent 13 sali .
programable LECP6 P P c entradas 8 salidas 64  |Pagina 15

(Servo/24 VDC)| +10% | (Optoacopladas) | (Optoacopladas)

. 3 ”
. Motor Tensién de Entrada/salida paralela yef;am Pagéna
compatible | alimentacion posicionamiento referencia
= =3

Modelo sin Motor paso a paso| 24 VDC | 6 entradas 6 salidas

programacion| LECP1 (Servo/24 VDC)| +10% | (Optoacopladas) | (Optoacopladas)r) U8 fes

Pagina preliminar 1
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NDEX

Tipo Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

OActuador eléctrico /Sin vastago guiado serie LEL

SElECCION I MOGEIO  «+rervrreerereiariiriieitieseieie et Pagina 1
FOrMA dE PEAITO «++rrrverssssrrrreesririis s P&gina 6
ESPECIfICACIONES ++++rrvvvrrreserrreesssstsiniis s Pagina 7
CONSIIUCCION  ++eresereerseeeeemstiems ettt P4gina 8
DIIMIENSIONES -+ e eersee ettt ettt P&gina 9
DEtECIOr MAGNELICO ++++++++++rrrresssrtririis i Pagina 10
Precauciones especificas del producto - Pagina 12

OControlador motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo programable/Serie LECPG oo Pagina 15
Kit de ajuste del controlador/LEC-W2 oo Pagina 23
Consola de programacion/LEC-T1 oo Pagina 24

Unidad Gateway /serie LEC-G oo Pagina 26

Controlador sin programacion/serie LECPT oo Pagina 29

Pagina preliminar 2
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modelo
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|

LEL

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
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LEC-G ‘ LECP6 ‘
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Actuador eléctrico/Carro deslizante guiado

Serie LEL
Seleccion del modelo \

Procedimiento de seleccion

Compruebe la carga de
trabajo - velocidad.

Compruebe el tiempo
del ciclo.

’ Compruebe el
momento admisible.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de [
funcionamiento
e VVelocidad: 300 [mm/s]

e Carrera: 500 [mm]

L

q
« Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?] 3

e Posicion de montaje: Horizontal hacia arriba§

* Masa de la pieza de trabajo: 4 [kq]

00

~

* Condiciones de montaje de la pieza:

J

m Compruebe la carga de trabajo - velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Paginas 4)

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de la velocidad
conforme a la Grafica de velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccién) El modelo LEL25LT-500 se selecciona temporalmente basandose
en la grafica mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.
Calcule el tiempo del ciclo utilizando el

siguiente método de calculo.
Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

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

®T1yT3:

El tiempo de aceleracion (T1) y el
tiempo de deceleracion (T3) pueden
obtenerse de la siguiente ecuacion.

T1=Vial[s]| |T3=V/a2][s]|

e T2:

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

T2

_L-05-V-(T1+T3)

\'

[s]

o T4:

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

m Compruebe el momento para el guiado.

Mep

L2

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 se pueden calcular de la
siguiente manera:

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

T2 =
\Y;
500 — 0.5 - 300 - (0.1 +0.1)
- 300
=1.57[s]
T4=0.3[s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener
como sigue:
T=T1+T2+T3+T4
=0.1+157+0.1+0.3
=2.07 [s]

6
\ LEL25L
NEENAN
AN
N

N

N

Carga de trabajo horizontal: W [kg]

0 500
Velocidad: V [mm/s]

1000

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>
(LEL25L/Motor paso a paso)

-

500 . :
H \ w)gnm 0menos|
. AY
400 —— R
" Y
. N
A Y
\/\ )

300 —— <
AN e
700 mm *,
200 ™
7 N
800 mm ", Q \

900 mm ",
‘ s N

”.q
1000 mm A N

Voladizo: L2 [mm]

100

0 1 2 3 4 5
Masa de la pieza de trabajo [kg]

L

N

al
1/

Tiempo

[s]

Velocidad: V [mm/s]

T1 T2 T3 |T4

L : Carrera [mm]

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

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

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

--- (Condiciones de funcionamiento)

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

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

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

T4: Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la
posicion.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEL25LT-500.
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Seleccién del modelo Serie LE L

.. .. = Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la pieza
Momento dinamico admisible de trabajo est en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccién de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacidn. htp:/fwww.sme.eu

—
Aceleracion/Desaceleracion

)
©
C
hel
(6]
(&)
Q<
[6)]
()

3000 mm/s?
‘Z | Direccién de voladizo de carga Modelo
£ | m: Carga de trabajo [kg] -
2 | L : Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo (mm) LEL25M LEL25L
300 Carrera de 800 mm o menos 300 \ \\?jrrera de‘ 500 mm ? menos
g 250 g 250 \ \ \ Carrera de 600 mm
S £ ,
= 2 — 200 N Carrera de 700 mm %)
m L1 i 00 \\K Carrera de 900 mm i \ @ . Carrera de 8
(1: 5 150 1 1 s 150 i 00 mm >
= ‘ N \ Carrera de 1000 mm I~ \ \\/\QQ 3
e e =
_ . ] 5 100 N g 100 [Canera de\%\\ ] %
> > 900 mm
50 50 %)
Carrera de1000;n\\§\ § d
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5 S
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] «©
o
[2]
©
500 I I I 500 Carrera de 500 mm o
T . Carrera de 900 mm o menos . . 8
= E 400 E 400 > A 5
o 7\ E \ \< E 3\ SX\ =
N m N 300 N 300 Carrera d
= L2 - \ | Carrera de 1000 mm - 700 mm\X\ \\ CarrmN
S 8 200 R 200 Carrera de \\ ~600mm__]
[ Il ° ° 800 mm
=3 % \<\\ % | Carrera de \ \\
g = R _] > 100 = 100 fg00 mm N~ — ——
o Carrera de 1000 mm_ ——
= % 1 2 3 4 5 % 1 2 3 4 5
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] ©
o
300 \ 300 ‘ 8
g 250 \ g 250 \ Carrera de 500 mm o menos _
it 200 \ Carrera de 600 mm o menos 2 200 \
S 150 \< S 150 N
k=] k=]
& 100 8 100
S S Carrera de 600 mm (5
50 50 l l (.J
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5 H
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 \ 300 \ \ ‘ ‘
e 250 e 250
m 14 g \ g \\\Carrera de 500 mm o menos -
5 5 o
B 5 l S 200 \ Carrera de 600 mm o menos ] 200 N \(\ $)
1 | " G 150 5 150 \>\\ ]
] B e ke / 5 S~ |
< 100 g 100
o E \ g Carrera de 600 mm \
o —= =—-—1o 50 H 50 l l _
% 1 2 3 4 5 % 1 2 3 4 5 3
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] 5
e
500 500 33
o \ = \ 3
o 'E 400 E 400 5=
] q £ £ Carrera de 500 mm o menos X\\\ '§ 3
o 5 T—¢<om o 1 0 0 | | <
c 3 L5 l ? - 300 Carrera de 600 mm o menos - 300 \ \ AN 8
[ — ] e} < Carrera de 600 mm N o
o -1 == 2_—-—"e & 200 5 200
e ] «
2| fee e —eefl ] S 100 = 100
5 = N
=
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300
E 250 \ T 250 A\ ‘ ‘
E \ é \\\ Carrera de 500 mm o menos
9 200 \ Carrera de 600 mm o menos 9 200 \\
o 150 s 150 AN
N N
g 100 \\ 8 100 AN
] N o Carrera de 600 mm
= 50 = 50 l l
0 0 1 2 3 4 5 0 0 1 2 3 4 5
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Serie LEL

Calculo del factor de carga de la guia

1. Elija las condiciones de funcionamiento. o m— Posicion de montaje -------~ .
Modelo: LEM Aceleracion [mm/s?]: a ! . z !
Tamafio: 25/32 Carga de trabajo [kg]: m 1 1. Horizontal ' 3. Pared Y '
Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical - Posicion central de la carga de trabajo [mm: Xc/Yc/Ze ‘ :

2. Seleccione la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje. ! X y .

3. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtenga el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz de la grafica. ! X z :

4. Calcule el factor de carga en cada direccion. ! :

oax = Xc/Lx, oy = Yc/Ly, oz = Zc/Lz ! :

5. Compruebe que el total de ax, ay y oz es igual a 1 o inferior. : 2. Inferior :

oX + ay + oz <1 : :
Si es superior a 1, considere una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un ! :
cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie. : :
' '

Ejemplo. : :

1. Condiciones de funcionamiento SEmmmmmmmmmEmmmsEms s mEEs s s s n e ’
Modelo: LEMC25
Posicion de montaje: Horizontal 3. Lx =200 mm, Ly = 145 mm, Lz = 1000 mm
Aceleracion [mm/s2]: 2500 4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de la
Carga de trabajo [kg]: 2 siguiente manera.

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 75, ox = 0/200 =0
Zc =100 oy = 75/145 = 0.52

2. Seleccione en la gréafica de la pagina 2, la primera fila del lado oz = 100/1000 = 0.1

izquierdo y superior. 5. ax + oy + 0z = 0.62 <1
1000 500 [Lz]10001 -

o\
800 400 1 800 =1
— H HEL
E 600 E 300 -3 £ S B \
£ £ 300 3 £ 600 )
- ! K
=400 3 00 -2 3 40 =S
[Lx] 2001 100 “’\ 200 S AN <
i R - A [ A A R R [ s :.."_ m= 3
0 1 — 0 T 0 s
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

O
<



Serie LEL

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LEL25M LEL25L
2 2
=z 6 =z 6
kS| s
C e
g g AN
5 4 S 4 ~
< < \
.% \ -% N
@ 2 N @ 2 \
8 8 ~.
g 5 ~
S o S o
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

. . x Valor de desplazamiento de la mesa cuando el centro de gravedad de la carga esta
Desplazamlento del carro (valor de referenCIa) situado en el centro de la mesa a mitad de la carrera.

w

Centro de gravedad de la carga situado en el centro del carro

0.4 I I
Carrera de 1000 mn/
E 03 /
£ P
ko) Carrera de 300 mm
kS 02 Carrera de 800 mm
g e
o
% /
0.1
e " Carrera de 500 mm
%/ //
0.0 —
o 10 20 30 40 50
Carga W [N]
Desplazamiento del carro (valor de referencia) # Valor de desplazamiento cuando la carga esta desplazada en "L" con respecto al centro de la mesa.
L W
| —— O —
= -_——

@ @ L =25mm Centro de gravedad de la carga situado en una posicién desplazada cuando L = 25 mm
% 0.4 |

Carrera de /
03 1000 mm /| Carrera de 800 mm

B

£

i) /

5

£ 02 A

©

B / / Carrera de 500 mm

o
|_—"[ carrera de 300 mm

el B—
0.0
0 10 20 30 40 50

Carga W [N]
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Actuador eléctrico con vastago guia deslizante
Accionamiento por correa ETTE=TT =D .
'° C € s

Serie LEL

LEL25

Forma de pedido

g \Qv’
% -l

N_./

LEL25MT-

100

000

9 Modelo de cojinete

© 00 ééécbch

6 Paso equivalente 6 Carrera

@ Opcion de motor

“ Tamano
[25 ]

[48mm]

M [Cojinete de deslizamiento | | T
L |Rodamiento lineal a bolas

@ Tipo de cable del actuador®

100 100 mm = Sin opciones
a a B Con bloqueo
1000 | 1000 mm C __[Con cubierta del motor*

+ Si se selecciona [Con bloqueo],
no se podré seleccionar [Con
cubierta de motor].

x \/éase la tabla de
carreras aplicables.

@ Longitud del cable del actuador [m] @ Modelo de controlador®

Seleccion del
modelo

{

\

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

— Sin opciones — Sin cable 8 8* — Sin controlador
R Con iman vy rail 1 1.5 A 10* 6N LECP6 NPN | —
« Sj adquiere el modelo "-", el iméan y el rail del detector 3 3 B 15% 6P (Modelo programable) PNP
magnético no se pueden acoplar posteriormente. 5 5 © 20* 1N LECP1 NPN ©
. 1 * Bajo demanda (s6lo cable robético) 1P | (Modelo sin programacion) | PNP o
0 Tipo de cable del actuador Véanse las caracteristicas técnicas Nota 2) de la * Para los detalles de los controladores y los motores (&)
— Sin cable pag. 7. compatibles, consulte a continuacién los L
S Cable estandar controladores compatibles. |
R_| Cable robotico (cable flexible)™2 (O Longitud del cable 1/0 [m] ® wontaje del controlador
%1) En las piezas fijas debe usarse el cable — Sin cable — Montaje con tornillo
estand_ar. Para usar Ias’p_lezas moviles, 1 15 D Montaje en rail DIN*
seleccione el cable robdtico. 3 3 . - . (O]
«2) Fije en su lugar el cable del motor que 5 - = No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado. (.J
sobresale del actuador para que no se pueda 5 w
mover. Para obtener mas detalles acerca del * i se selecciona "Sin controlador" en el modelo de -
método de fijacion, consulte Cableado/Cables controlador, no se puede seleccionar la longitud del cable /0.
en las Precauciones de los actuadores
eléctricos.
A\Precaucién =
[Productos conformes a CE] SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de [$)
La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la TT|
eléctricos de la serie LEL con los controladores de la serie LEC. conformidad final con la directiva EMC de la maquinaria y del equipo como un todo. |

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
sera posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de

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

Tabla de carreras aplicables @Estandar/OBajo demanda
Modelo-22""e"@ 100|200 | 300 400 | 500 |600 | 700 | 800 | 900 [1000

LEL25 |0/ O | e e | ®@ @& O | 0|00

# Consulte con SMC, ya que no todas las carreras que no son estandares y
las carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

4 " C )

El actuador y el controlador se suministran como un conjunto
Compruebe la compatibilidad de la combinacién
controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. __
Debe coincidir con la etiqueta del controlador.

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

. ® @

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

O

Controladores compatibles

Modelo Modelo sin

programable , programacion
Tipo i
Serie LECP6 LECP1

Capaz de ajustar el funcionamiento
Caracteristicas Entrada de valor (datgs de paso) (datos de paso) sin usar un PC ni
Controlador estandar una consola de programacion
. Motor paso a paso

Motor compatible (Servo/24 VDC)
Ne maximo de datos de paso 64 posiciones [ 14 posiciones
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 15 \ Pagina 29

SvVC

recauciones especificas
del producto
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Serie LEL

Especificaciones

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEL25M \ LEL25L
. Carrera [mm] Nota 1) . 0(07)0(())20(%)0(%0?938)0(?830?00
§ Carga de trabajo [kg] Nota 2) [Horizontal (Montaje en la pared) 3(2.5) 5 (5)
% Velocidad [mm/s] Nota 2) 48 a 500 48 a 1000
8 | Aceleracién/deceleracion max. [mm/s2] 3000
§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
2 | Movimiento perdido [mm] Nota3) 0.1 o inferior
-g Paso equivalente [mm] 48
é Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota 4) 50/20
'S | Tipo de actuacién Correa
5 Tipo de guia Cojinete de deslizamiento [ Rodamiento lineal a bolas
Fuerza externa admisible [N] Nota 5) 5
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
8 | Tamafio del motor 042
:‘?3, Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
S | Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
£ | Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
E Consumo de energia [W] Nota 6) 32
§ Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento [W] Nota 7) 16
5 Consumo de energia max. instantanea [W] Nota 8) 60
£| Tipo Neta9) Blogueo no magnetizante
g‘z Fuerza de retencion [N] 19
§~§ Consumo de energia [W] Nota 10) 5
5| Tensién nominal [V] 24 VDC +10%
Nota 1) Las carreras mostradas entre () se fabrican bajo demanda. Consulte con SMC, ya que no todas las carreras que no son estandares y las

carreras que no son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

Nota 2) La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 4. La carga de
trabajo varia en funcién de la carrera y de las condiciones de montaje de la misma.
Compruebe la gréfica "Momento dindmico admisible" en la pagina 2. Si la longitud del cable supera los 5 m, disminuiré en hasta un 10% por cada 5 m.

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

Nota 4) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direcciéon de carrera como perpendicular a la direcciéon de carrera. (La prueba fue
llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)
Resistencia a vibraciones: El actuador supera la prueba de barrido de frecuencias entre 45y 2000 Hz en la direccién de carrera y perpendicular a
la direccion de carrera. (La prueba fue llevada a cabo con el actuador en el estado inicial)

Nota 5) La resistencia externa admisible es la resistencia admisible cuando se usa un tubo de movimiento flexible o similar.

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

Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta
detenido en la posicion de ajuste.

Nota 8) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho
valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

Nota 9) Unicamente con bloqueo.

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

Peso del producto con actuador

Carrera [mm] (100) (200) 300 400 500 600 (700) (800) (900) (1000)
Peso del LEL25M 213 2.47 2.82 3.17 3.52 3.87 4.21 4.56 4.91 5.26
producto [kg] LEL25L 2.38 2.72 3.07 3.42 3.77 4.12 4.47 4.82 5.17 5.52
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26

Peso adicional con cubierta [kg] 0.04

O
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Actuador eléctrico/Carro deslizante guiado Serie LE L

Seleccion del
modelo
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Lista de componentes

-
N° Descripcion Material Nota E‘,
1 Carro Aleacion de aluminio Anodizado Ll
2 | Placa final del motor Aleacion de aluminio Anodizado -
3 Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
4 Montaje del motor Fundicion de aluminio Pintura
5 Soporte de polea Aleacion de aluminio é
6 Cubierta de correa Aleacion de aluminio Anodizado § .
7 Vastago guia Acero al carbono Anodizado cromado duro 2’ g
8 Soporte de correa A Acero al carbono Cromado § g
9 Eje de polea Acero inoxidable § K}
10 Espaciador Aleacion de aluminio §
11 Soporte de correa B Aleacion de aluminio L
12 Placa de tension Aleacion de aluminio Anodizado
13 Cubierta del motor Resina sintética "Con cubierta del motor" tinicamente
14 Salida del cable Resina sintética "Con cubierta del motor" tinicamente
15 Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado
16 Polea anterior Aleacion de aluminio Anodizado
17 Motor —
18 Correa —
19 Casquillo —
Rodamiento lineal a bolas —
20 Cojinete —
21 Cojinete —
22 Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
23 Rail del detector Aleacion de aluminio “Con iman y rail” Unicamente
24 Iman — “Con iméan y rail” Unicamente

SvVC 8
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Serie LEL

Dimensiones
LEL25)'T
(4) L
B (Recorrido de la mesa) (115)
(C) Carrera C (46.5) 56
26 D] D 28 10.4 ‘ 10.4
‘» 7777777777 \‘ \\ y 1D
| = AW i 2 ER
——— - 2 “

[Origen] Nota 3)} o Origen Nota 2)§ ) (40)

< e
g < [ - - -
. Con rail para detector i
Posicién de montaje del detector magnético
4,8 A 8
10,030 Cable del motor
4Ho (%8 (2 x 05)
prof. 4
5 T g
AP
o — 6 e
D@ - e | il BCAts S| w (115) 7.6
o _ i i - -
N © I 4} Longitud de cable = 300
& - & & —— Ranura del detector magnético
]
4x06.6 o4 Ho (+o.oao) 50 4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 8 N ——Nota) La ranura inferior del rail no
- e BatPlo [ N i es para detectores magnéticos. ;
) prof. 4 E <
x
5 I
Con cubierta del motor .1 gel motor | Con bloqueo Cable de bloqueo |
(2 x @5) (93.5)
i@ ‘ :(:@ @ Longitud de cable = 400
PN ” ‘ I
| @O Longitud de cable =250 & | ©%
- @
K4 o
[ (cRas f : (cXes Cable del motor
= ~ ] (2 x @5)
54 ! &
g
‘ ‘ 46.5 \ Longitud de cable ~ 300
- - - - - \ - - - - - [mm]
Modelo L L* A B (& D E
Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa LEL25MT-1002-00000 2725 280 | 210 | 106
cuando vuelve al origen. Asegurese de que - 0
ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa LEL25MT-2000-00000 o it b PE
interfiera con las piezas de trabajo y los LEL25MT-3000-00001010 4725| 480 | 410 | 306
accesorios colocados alrededor de la mesa. LEL25MT-400C-000000 5725 | 580 | 510 | 406
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen. S LEL25MT-5000-000000 6725| 680 | 610 | 506
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica LEL25MT-60001-000000001 77251 780 | 710 | 606 63 3 64
que la direccién de retorno al origen ha cambiado. LEL25MT-7000-000000] 8725 880 | 8101 706
LEL25MT-800C1-C1C1C1C1C] 9725 | 980 | 910 | 806
LEL25MT-9001-C]0100C00) 10725 | 1080 | 1010 | 906
LEL25MT-1000C-C0000 11725 | 1180 | 1110 | 1006
LEL25LT-1000-0J0000 292.5| 300 | 230 | 108
LEL25LT-200C-C100000 392.5| 400 | 330 | 208
LEL25LT-300C-0J0000 492.5| 500 | 430 | 308
LEL25LT-400C-CJ0000 592.5| 600 | 530 | 408
LEL25LT-500-C1010000 6925 | 700 | 630 | 508 73 4 82
LEL25LT-600C-CJ0000 7925 | 800 | 730 | 608
LEL25LT-7000-0J0000 8925 | 900 | 830 | 708
LEL25LT-8001-C101C10107 992.5 | 1000 | 930 | 808
LEL25LT-900-0J0000 1092.5 | 1100 | 1030 | 908
LEL25LT-100001-00000 1192.5 | 1200 | 1130 | 1008

* Con cubierta del motor
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Detector magnético de estado sdlido

Modelo de montaje directo
D-M9ON(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener

Salida directa a cable

@ Se ha reducido la corriente de carga
de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

@ La flexibilidad es 1.5 veces supetrior a la
del modelo convencional (comparacion
de SMC).

@ Uso de cable flexible en la espec.
estandar.

-
-
yes
APrecaucién
| Precauciones |

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria
resultar dafado si se usan otros tornillos.

Circuito interno del detector magnético

D-MIN(V)
E"""""-"""""""": DC (+)
E 1 Marrén
£8 0 out
% = 1 Negro
5° :
E DC (-)
"""""""""""""" Y Azul
D-M9P(V)
R SR G DC (+)
| Marrén
23 -0 ouT
% . Negro
,E DC (-)
"""""""""""""" Azul
D-M9B(V)
:---"""""""""""":O OUT (+)
’ Marrén
28 e N
g b=
’ % JO OUT (-)
"""""""""""""" Azul

Caracteristicas de los detectores magnéticos

C€

los detalles de los productos conforme a
los estandares internacionales.

Seleccion del
modelo

PLC: Controlador l6gico programable

D-M9C1, D-M9IV (con Indicador LED)

Modelo de detector magnético | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Entrada eléctrica | Enlinea Acodado En linea Acodado En linea Acodado
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN \ PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior ‘ —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

0.8V omenos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA)

4V o menos

Corriente de fuga

100 mA max. a 24 VDC

0.8 mA o inferior

Indicador LED LEDs rojos se i

luminan cuando esta conectado.

Normas

Marca CE, RoHS

® Cables — Cable de vinilo flexible éleoresistente para cargas pesadas: 92.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm2,
2 hilos (D-M9B(V)), 3 hilos (D-M9N(V)/D-M9P(V))
Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n° 2".

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Peso (]
|8
Modelo de detector magnético D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V) O
0.5 8 8 7 17]
Longitud de cable 1 14 14 13 -
[m] 3 41 41 38
5 68 68 63
. Q
Forma de pedido (&)
(11}
D-M9[P 3
Seriel |—OLongitud de cable
-
Tipo de salida/cableado - ?-5 m o
N | 3 hilos, NPN Entrada eléctrica 5 s 2 8
P |3 hilos-, PNP — En linea Z 5m =
B 2 hilos \'} Acodado
Dimensiones mm] [ &
:‘L_—)
D-M9C] > g2
o —1 =1
: 3 = 28
! . g ! , . c O
6 | Posicion mas sensible S5
S ©
M2.5 x4 L 8
Tornillo de cabeza ranurada E
Indicador LED 26 E—
| 2.7 = — @j
<l o 22 ~
ol (a\}
D-M9oLC1V ©
=) 0 N
LR—| o
6 | Posicién mas sensible ¥
M25x4 L Indicador LED
Tornillo de cabeza ranurada, / 8
2 ™32«
- - <
< —
@© 20
[\
10
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Detector de estado solido, con indicador de 2 colores
Modelo de montaje directo

D-MONW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener

Salida directa a cable

@ Se ha reducido la corriente de carga
de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

@ La flexibilidad es 1.5 veces superior a la del
modelo convencional (comparacion de SMC).

@ Uso de cable flexible en la espec. estandar.

@ El rango 6ptimo de funcionamiento se
puede determinar mediante el color
del LED. (Rojo — Verde < Rojo)

/A\Precaucion

\ Precauciones

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria
resultar dafado si se usan otros tornillos.

Circuito interno del detector magnético
D-M9NW(V)

: oDC (+)
: i Marrén

+oDC (+)
E Marrén

ouT
Negro
DC ()
Azul
D-M9BW(V)
e o 1 OUT (+)
1 Marrén
gl |
852 Vo
CES :
—;-OOUT =)
""""""""""""""" Azul
Indicador LED / Método de indicacién
ON
Rango de trabajo ‘ ‘ OFF
‘ Rojo ‘ Verde ‘ Rojo ‘

\Rango de trabajo adecuado

Caracteristicas de los detectores magnéticos

los detalles de los productos conforme a
los estandares internacionales.

11

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9CIW, D-M9CIWV (Con indicador LED)

Modelo de detector magnético

D-M9NW |D-MO9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV

Entrada eléctrica | Enlinea Acodado En linea Acodado En linea Acodado
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN [ PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

0.8V o menos a 10 mA (2 V o menos a 40 mA)

4V o menos

Corriente de fuga

100 mA max. a 24 VDC

0.8 mA o inferior

Indicador LED

Rango de trabajo «---++--ee EI LED rojo se ilumina.
Rango éptimo de trabajo ---- EI LED verde se ilumina.

Normas

Marca CE, RoHS

® Cables — Cable de vinilo flexible 6leoresistente para cargas pesadas: 82.7 x 3.2 elipse, 0.15 mm?2,
2 hilos (D-M9BW(V)), 3 hilos (D-MINW(V), D-M9PW(V))
Nota) Consulte las caracteristicas generales de los detectores de estado sdlido en "Best Pneumatics n® 2".

Peso -
Modelo de detector magnético D-M9NW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5 8 8 7
Longitud de cable 1 14 14 13
il 3 41 41 38
5 68 68 63

Forma de pedido

D

-M9N|WIV]L

ed

|—OLongitud de cable

Seri
Tipo de salida/cableado - ?'5 m
N |3 hilos, NPN Entrada eléctrica 3 s z
P |3 hilos-, PNP —_ En linea Z 5m
B 2 hilos v Acodado
Dimensiones mm]
D-MoL1wW P
%—;n
I -3 = —p
6 ’Posicién mas sensible
M2.5x4 L
Tornillo de cabeza ranurada
Indicador LED 26
ﬂij = F——h zgj
22 ~
i (8}
D-M9CIWV @
4

M2.5x4 L Indicador LED
Tornillo de cabeza ranurada
2 ™32 g
7 I~
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Serie LEL

Al

Actuador eléctrico/Carro deslizante guiado
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

| Disefio |

| Manipulacién

A Precaucion

1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

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

Ademas, si se selecciona la opcién «Con iman y rail», el
detector magnético puede no detectar correctamente debido a
la deflexion de la guia.

. No utilice el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse danos.

. Debido al tipo de mecanismo de guiado, las
vibraciones procedentes de una fuente externa
pueden transmitirse a la pieza de trabajo durante el
funcionamiento. Evite usar este producto en lugares
en los que no estén permitidas las vibraciones.

| Manipulacién

/A Precaucion

1. En el ajuste de los datos de paso, ajuste la anchura
de determinacion de posicion en al menos 1.

En caso contrario, no se emitird la sefhal de finalizacion en la
posicion de entrada.

. 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
sefal de salida INP se activa.
Valor inicial: Fijado en [1] o superior.

O

SvVC

A Precaucion

3. Nunca golpee el extremo de carrera, excepto durante
el retorno al origen.

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

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

producirse un funcionamiento anémalo.

. La fuerza de desplazamiento debe ser la del valor
inicial (100%).
Si la fuerza de desplazamiento es inferior al valor inicial,
puede producirse una alarma.

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

Cuando seleccione un producto, revise las instrucciones del
catalogo relativas a la seleccion.

. Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga,
impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

En caso contrario, la posicion de origen puede verse
desplazada, ya que se basa en el par motor detectado.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafnos en
el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.
Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje,
juego en la guia o un aumento de la resistencia al
deslizamiento.

=

#

8. Al colocar una pieza, no aplique fuertes impactos o
grandes momentos.

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

la resistencia al deslizamiento.

Mantenga una planeidad de la superficie de montaje
0.2 mm o menos.

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

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

No golpee la mesa con la pieza de trabajo durante
la operaciéon de posicionamiento y en el rango de
posicionamiento.

Cuando mueva el cuerpo, sujételo por las placas
finales. No lo sujete por la cubierta de la correa.

9.

10.

11.

12.

12

| Seleccion del

|

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




Al

Serie LEL

Actuador eléctrico/Carro deslizante guiado
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

|

Manipulacién |

|

Mantenimiento

13.

A Precaucion

Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.

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

Cuerpo fijado
oA
ﬁD* = -

Par max. de oA L
Modelo Perno apriete [N-m] [mm] [mm]
LEL25 M6 5.2 6.6 35.5
Pieza de trabajo fijada
-
Par de L (Prof. max.
@%‘U’@ Modelo Perno apriete tornillo)
/AN max. [N-m] [mm]
l I [LEL2s [Msx08] 3 8

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

14.

15.

16.

17.

1

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

El actuador de accionamiento por correa no se puede
utilizar para aplicaciones montadas verticalmente.

Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.

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

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

/A Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacidn de aspecto | Comprobacin intema | Comprobacin de la correa
Inspeccion antes 0O _ _
del uso diario
Inspeccién cada
6 meses/1000 km/5 @) O O

millones de ciclos™

= Seleccione aquello que ocurra primero.

® Elementos en los que realizar una comprobacién visual

1. Tornillos de fijacidn flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracién, ruido

® Elementos en los que realizar una comprobacioén interna

1. Estado del lubricante en las piezas méviles.
2. Aflojamiento o juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

® Elementos en los que realizar una comprobacién de

la correa

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la
correa cuando se produzca algo de lo siguiente. Asegurese
ademas de que su entorno y condiciones de trabajo satisfacen
los requisitos especificados para el producto.

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

b. El lateral de la correa se pela o esta desgastado
Los bordes de la correa se redondean y la parte deshilachada
sobresale.

c. Correa parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada. Las particulas extrahas
enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.

d. Linea vertical sobre los dientes de la correa
Imperfeccion provocada cuando la correa se desplaza
sobre el reborde.

e. La goma de la parte posterior de la correa esta reblandecida
0 pegajosa.

f. Grietas sobre la parte posterior de la correa.

3 ZSNC



Controlador

Seleccion del
modelo

Modelo programable Pagina 15

{

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
LEL

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Unidad Gateway Pagina 26

Serie LEC-G

Modelo sin programacion Pagina 29

recauciones especificas
del producto

[p

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Serie LECP1
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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] ] g |
La conformidad CEM ha sido comprobada | Equipo eléctrico
combinando los actuadores eléctricos de la serie
LEL con los controladores de la serie LEC. or Ref. del actuador
e

- i Controlad
La conformidad electromagnética depende de la . -
configuracion del panel degcontrol deFC"eme y de (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las
opciones del actuador)

la relacion con otros equipos eléctricos y Motor compatibl
cableados. Por tanto, no sera posible certificar la Motor paso a paso Ejemplo: Introduzca “LEL25MT-100" para el modelo
conformidad con la directiva CEM de los P (Servo/24 VDC) LEL25MT-100B-R36N3.

componentes de SMC que hayan sido

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 1 1.5 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.

<Compruebe lo siguiente antes del uso> [@m m]

(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.
L (2) Compruebe que la configuracion I/O en paralelo coincide (NPN o PNP). ) 6

= 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)

Peso [g] 150 (Montaj_e con tgrnillo)

170 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencioén 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

3
c 9
2 3
Montaje 88
[
a) Montaje con tornillo (LECP6J-[1) b) Montaje en rail DIN (LECP61CID-[1) @
(Instalacion con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN) T

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
toma a tierra

Cable de
toma a tierra

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje :> 2

=

Direccion de montaje ::> ‘

Adaptador para montaje en rail DIN

LEL

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

’[

©
o
O
w
-

Enganche el controlador sobre el rail DIN y presione la palanca
de la seccién A en la direccion de la flecha para bloquearlo. o
1
(&)
Ll
-l
. L
Rail DIN
75 12.5 5.25
AXT100-DR- (Paso) Y
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior. | _ NN N NI N = = c 8
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 17. ed R o il
0
125 —
Dimensiones L [mm] o
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 é
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 85 36 37 38 39 40 B g
f =
DimensionL| 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 -2 3
8
(3]
-
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.
16
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Serie LECP6

Dimensiones

a) Montaje con tornillo (LECP6J1-[J)

(81.7)

66

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

17

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

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

04.5 35

para montaj
del cuerpo 31

141

4.6

para montaje
del cuerpo

Consulte la dimensién L y la referencia
del rail DIN en la pag. 14.

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.

Conector de alimentacion para LECP6

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

Ejemplo 2 de cableado

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. > >
. ox 30w
EMG Parada (+) Es la entrada (+) que libera la parada. g N E E:'
BK RLS Desbloqueo (+) Es la entrada (+) que libera el bloqueo. © v
m

] 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-CN5-0J).
= 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+ | A1 {— COM+ | A1 {—
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 YR e
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 k;_‘—‘
IN4 A7 — IN4 A7 |
IN5 A8 — IN5 A8 k;_‘—‘
SETUP | A9 — SETUP | A9 | ~ s
HOLD | A10 (— HOLD | A10 |~
DRIVE | A11 (— DRIVE | A11 k;:‘
RESET | A12 |— RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo | B1 —Cagal—¢ ouTo | Bf
ouT1 B2 —{Cag—¢ ouT1 B2
ouT2 B3 |—{Cagal—9 ouT2 B3
ouT3 | B4 —Cagel—¢ OUT3 | B4
ouT4 | B5 —{Cael—¢ OouT4 | B5
ouTs | B6 —{Cael—¢ OUT5 | B6
BUSY B7 3 BUSY B7
AREA | B8 [—{Cag—¢ AREA | B8
SETON | B9 Cargal—e SETON | B9
INP B10 —{Cage}—¢ INP B10
SVRE | B11 Carga}—¢ SVRE | Bi11
+ESTOP | B12 —{Caga}—¢ *ESTOP | B12
«ALARM | B13 —{Caga +ALARM | B13
[
Senal de entrada Senal de salida
Denominacion Contenido Denominacion 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 estd 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 posicién 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 interrupcion del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccién de activaciéon 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.

19

Velocidad

’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion ‘

Velocidad

Posicion

Salida INP | ON

Posicion de entrada

OFF

ON |

O

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

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

Elemento

Descripcion

Cuando se requiera la posicién absoluta,

© | Método de movimiento | configurar en "Absoluto”. Cuando se requiera
la posicion relativa, configurar en "Relativo”.
© | Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién de destino.
O | Posicion Posicién de destino
Parametro que define la rapidez con la que
O | Aceleracion el actuador alcanza la velomdad.de ajustfa.
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.
Parametro que define la rapidez con la que
O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapido se detiene.
Ajuste a 0. (Si se configuran valores de 1 a
© | Fuerza de empuje | 100, la operacién cambiard a operacién de
empuije.)
— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.
— | Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste.
O Fuerzade Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento (no se requiere ninglin cambio especifico).
& A Condiciéon que activa la sefal de salida
Area 1, Area 2
O | Areat, Area AREA.
Condicién que activa la sefal de salida
INP. Cuando el actuador entra en el rango
de [Pos. entradal, la sefal de salida INP se
O | Posicion activa. (No es necesario modificar el valor
de entrada inicial.) Si es necesario emitir la sefal de

llegada antes de que se complete la
operacién, aumente dicho valor.




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

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Suministro eléctrico 24V
| oV
ON
SVON OFF
Terminal .
SETUP I
ON
BUSY
us OFF
SVRE
SETON
Terminal
INP '
n
n
1
*ALARM i
JR— | ' .“
+*ESTOP ': “.
JR— | \
-
P
Velocidad — 0 mm/s
1
1
Retorno al origen E \

i
! Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardmetro
i basico, INP se activard; en caso contrario, permanecera desactivado.

Escaneado del n°
Operacion de posicionamiento ; 9° datos de paso

e |
i N
ENTRADA | % .. ©
| 1 N ° H OFF
Terminal 1 Salida del n° de i
DRIVE gmoef——]; datos de paso i -
SALIDA i[ ON
i OFF
Terminal BUSY N
INP '.'!I
N
HE)
1V
'R
)
oA
Velocidad et 0 Mm/s
Operacion de posicionamiento; |
T
H

i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos de
! paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado.
* "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o
"*ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD
Terminal | HOLD | |
Terminal BUSY
Velocidad juntode.
arranque 1 HOLD durante la operacién
jelentizado }

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

-~
Z

ON
OFF

ON
OFF

0 mm/s

Reinicio e
Terminal | RESET ]
SALIDA .
Terminal ,'"',

i
| Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
E combinacién de las sefiales OUT cuando se genera la alarma.

= 7xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito légico negativo.

SvVC

ON
OFF
ON
OFF
ON
OFF
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Serie LECP6

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-[1]-[] LE;CP-élLongitud de cable: 1.5m, 3 m, 5 m  Laco delconrolacor _

N¢ de terminal) ConectorC_ (14.2)
. 1 -E?l 5 Lado del actuador = 5 (N2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m] 5* 6 (13.5) p[:J: [ 3 — = A I || B1
5 - 5 ‘ , Hl
1 1 i 2 T B 915 As-F=r'Bs
3 3 56 Conector A s 1T e
5 5 10 (30.7) L (1) (14.7)
8 8* 8B .
A 0" LE-CP- ac /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
(* Baio demanda) Lado del controlador
B 15%
C 20* (N2 de terminal) _ ConectorC_ (14.2)
Balo d 3 12 Lado del actuador 3 I (N° de terminal)
# Bajo demanda 5TE6 -—_— s <
s — Al B1
(Solo cable robético ) (13.5) im ; ;
' 1{—geR—2 = e _. A6 B6
Tipo de cable® ;|§|! @ S ]
o 15 416 Conector A © e (14.7)
Cable robético - (80.7) | o = L Conector D (11)
— | (Cableflexible) (10) :
i Ne de terminal Ne de terminal
S Cable estandar Cireuito | 4el conector A Color del cable| 4o\ conector ¢
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A3 Azul 4
N@ de terminal
R 1. B . Color del cable| 4o\ conector D
Vce B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A-4 l-l . HXXXX l-l s Negro 13
A B-5 T t T + Rojo 7
A AS L ,“ >OOO< L ,I‘ Negrc_) 5
B B-6 7 — Naranja 9
B A-6 = w’l Negro 8
,,,,,, = 3

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

LE-CP-

Lado del actuador

—_B_—I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

Longitud del cable (L) [m] (N® de terminal) > Gonector A g Goneator &, (142) (':_1 ° termlgil)
1855-2 ~ F B
1 15 sHe 6 EI | ‘ e = AGL —I]:BG
[=] ©(13.5) L___
3 S 12 ST ] 7 \ s M B
5 5 s }|§|I o g __ = ® a3 B3
8 8" (30.7) ConectorB_ '§| L 11) (14.7)
A 10% 19
8B . .
B 15* LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (* Bajo demanda)
Lado del controlador
C 20" Lado del actuador —~ & _—
* Bajo demanda (Ne de terminal) Conector A g Lg Conector C (14.2) (N2 de terminal)
Ati o s &
(Solo cable robdtico ) 1 = 2 < — = ‘ A1-F=R-B1
51E=6 = _ 9 I5F | AGI- ’—II:BG
Con freno y sensor e g, "">D . ‘ A1 @51
= < <~ A3 B3
Conector B g
Tipo de cable ¢ |go7) |/ — = L (14.7)
Cable robdtico o Ne de terminal Ne de terminal
— (Cable flexible) Chienfico del conector A Color dellcable del conector C
. A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
f\,,,,:rle!@ ,,,,,, . Color del cable|q sonector D)
Vee B-4 T T Marrén 12
GND (tierra) A4 ,-' L XXXX ,-' \ Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T ;‘ XXXX T ;‘ Negro 6
B B-6 —7 >OOO< — Naranja 9
B A-6 ! Vs ! e Negro 8
B e S MU —
Gircuito N¢ de terminal s
de conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. | Sensor (=) Nota) A-3 XAXXX Azul 2

21
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Controlador (Modelo programable) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Opciones: Cable E/S

LEC —_ CN5 —_ Lado del controlador Lado del PLC
& (N2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m] g i Al3
1 15 & j B1
3 3 :
5 5 (144) L B13 B13 A13
N° de pin | Color del |Marca en|Color de N2 de pin | Color del [Marcaen|Color de
del conector| cable el cable |la marca del conector|  cable el cable |la marca
- . Al Marrén claro| B Negro B1 Amarillo | = = Rojo
* Tamaio de conductor: AWG28 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 L 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 | ®m Negro B9 Marrén claro|  m B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m B | Negro
AlA Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m m ® | Rojo
A12  |Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo | = = Negro B13 Verde claro| m m ® | Rojo
— Tierra

O
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Serie LE C ( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Kit de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L EC - W2

del controlador

Kit de ajuste del controlador
2 Cable de (disponible en japonés e inglés)
comunicacion (3 Cable USB

(Modelo A-miniB) | =

..... E.’ﬁ-_m”lgﬂ =) - ]
I/%' Contenido
. o PC (1 Software de configuracién del controlador (CD-ROM)
: (2) Cable de comunicacién

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

\—

Controlador compatible

Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LECP6

Requisitos de hardware

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

Comunicacién
Interfaz

Visualizacion XGA (1024 x 768) 0 mas

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

+ 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 Ejemplo de pantalla en modo normal
M Fasy Modr =1=/5) [ 51 Gimicoter=. B Datal 81
Filelf) Edit Comm Setting
%.,7; ?&| muom| Stop |m|
Step Mo Position Spend Foecn
Mo 0 050 mn 0 mmfz 90 % i m‘
i:nams o Spmed
ALARM BUSY - - Test DRV
e —————

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf Pushingle In pos -

nnfa LY I 1 .
L] 1.00
.00
1.00
1.00
1.00

0| Abzolule 190 b0
1|sbsolute 100 .00
Z | Abzolule 190 20.00
3 Absolute 200 30.00
4| Abzolule kil 40.00
§ Absolute a0 50.00
E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

1.00
.00
1.00
1.00
1.00

Mave Spoedt 211 [men/snc] Move distance. M
M o [~
Peady 100.00 -~ 300.00
Facil manejo y ajuste sencillo = e
@ Permite ajustar y visualizar los datos de Ajustes detallados
paso del actuador como son la posicion, la @ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.
velocidad, la fuerza, etc. @ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefales.
@ El ajuste de los datos de paso y la @ Posibilidad de ajustar los parametros.
comprobacién del accionamiento se pueden @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad
realizar en la misma péagina. constante, retorno al origen, funcionamiento de prueba y
@® Puede utilizarse para el control manual y el comprobacion de la salida forzada.
movimiento a velocidad constante.
23 4 SNC



Conmutador
de habilitacién

(opcional)
\l

Funciones estandar
¢ Visualizacion de caracteres

chinos

* Se incluye el conmutador
de parada.

Opcioén

Serie LEC

C€ N

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

Conmutador
de parada

AN RREES

LEC-T1-3

Consola de programaciénl

Longitud de cable [m]

13 ] 3

|

Idioma inicial e

J Japonés

E Inglés

lConmutador de habilitacion
Ninguno
S | Equipado con conmutador de habilitacion

* Conmutador de interlock para funcién
de prueba y control manual (JOG)

e Conmutador de parada

@ Equipado con conmutador de parada ‘

« El idioma mostrado puede cambiar a inglés o japonés.

Especificaciones

Elemento

Descripcion

Detector

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Cubierta protectora

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacioén)

Peso [g]

350 (excepto el cable)

* Se incluye el conmutador
de habilitacion.

Modo sencillo

[Productos conformes a CE]

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

[Productos conformes a UL]

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

Funcién

Detalles

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Datos de paso | Ajuste de los datos de paso eI Datos
— — Datos N¢ datos de paso
Jog * Operacion de control manual Monitor Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(control manual) |+ Retorno al origen "Jog" (Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)
Prueba * Operacioén en 1 paso (control manual)
* Retorno al origen Prueba Monitor
« Visualizacién del eje y del n de ALM || Visualizacion del n° de pasos _
Monitor datos de paso Ajuste de TB Visualizacién de 2 elementos seleccionados abajo
e Visualizacién de 2 elementos (Posicion, Velocidad, Fuerza)
seleccionados (Posicion, Velocidad,
Fuerza) "Jog" (control manual)
« Visualizacién de la al i — Retorno al origen
ALM Isualizacion de a alarma activa Operacion de control manual
* Reinicio de alarma
* Reconexion del eje Prueba
Ajuste de TB ¢ Ajuste del modo sencillo/normal Operacién en 1 paso

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

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconexion del eje
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento

O
g
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Serie LEC

Modo normal

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcion Descripcion Menu Datos de paso
Datos de paso | » Ajuste de los datos de paso Datos de paso N° datos de paso
Paramet Y ) Parametro MOD movimiento
arametros Ajuste de parametros Monitorizacion Velocidad
¢ Operacion de control manual / Prueba Posicion
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion
* 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 Areat, 2
obligatoria) Posicion de entrada
L Mon!tor!zac!gn de aCClOpamlemO. Parametros Aiuste basico |
* Monitorizacion de la sefial de salida Basico
Monitorizacion | « Monitorizacion de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de salida
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV
e Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicion, Velocidad, Par
Alarma (Reinicio de alarma) Sefial de salida N® pasos
¢ Visualizacion del registro de alarmas Sefal de entrada N¢ ultimo paso
Terminal de entrada
* Guardado de datos Terminal de entrada| [ Monitoriz. sefial de salidd
Guarda los datos de paso y los
parametros del controlador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada|
se esta utilizando para
comunicacion (se pueden guardar :ic;t(z/r ’\r:lg);%m G —{ Monitoriza. terminal de salid#
4 archivos, con un conjunto de ) i ) T -
. datos de paso parém]etros Accionamiento de pruebg —{ Monitoriz. terminal de entrad4
Archivado o y . Salida obligatoria
definidos en cada archivo).
* Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Carga los datos guardados en la ALARMA activa Visualiz. alarma activa
consola de programacion en el Registro de ALARMA Reinicio de alarma
controlador que se esta
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARM
* Eliminacion de datos guardados. Guardado de datos Visualiz. entradas al registrg
¢ Ajuste de visualizacién Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacién de archivog
¢ Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) .
* Ajuste de retroiluminacion A|ust.e de TB
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD S(_ancnlo/NormaI
* Ajuste del sonido de pitido Idioma
* Méx. conexiones del eje Retroiluminacion
* Unidad de distancia Contraste de LCD
(mm/pulgadas) Pitido
Reconexion °R ion del ei Max. conexiones del ejg
econexion del eje Contrasefia
Unidad de distancia
L Reconexién
Dimensiones
34.5
Ne Descripcion Funcién
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.
eta de emergenmal El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha.
4 | Protec. conmutador de paradJ Un protector para el conmutador de parada

22.5

Conmutador de

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la

5 | habilitacion funcion de prueba del control manual (jog). Otras
(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas.

6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada

7 | Cable Longitud: 3 metros

8 | Conector Un conector conectado a CN4 del controlador

SvVC
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Unidad

Serie LEC-

GWwW

Forma de

pedido

A\ Precaucion

[Productos conformes a CE]
La conformidad EMC ha sido
comprobada  combinando  los

Protocolos de buses de campo aplicables ®

L LEC-G

-1

MfZ

actuadores eléctricos de la serie LEL MJ2 CC-Link Ver. 2.0

con los controladores de la serie LEC. DN1 DeviceNet™ Montaje
La conformidad electromagnética PR1 PROFIBUS DP — |Montaje con tornillo
depende de la configuracin del panel EN1 EtherNet/IP™ D " | Montaje en rail DIN

L J
-
\

de control del cliente y de la relacion
con ofros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no seré posible
certificar la conformidad con la
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.

[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad
con el estdndar UL, deberd utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacién de
clase 2 compatible con UL1310.

Caracteristicas técnicas

Conector de derivacion

Resistencia final

Nota) El rail DIN no esta incluido.

LEC-

{

Pidalo por separado.

CG[1

L d

Modelo de cabIeO—I l j
1 | Cable de comunicacion |~ Longitud de cable L
2 | Cable entre derivaciones K 0.3m Cable de comunicacion
L 0.5m
1 1im

LEC-
Conector de derivaciénI

LEC-

CGD

e

CGR

Cable entre derivaciones

-
—

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
.6 k/19.2 k/45.4
Velocidad de comunicacion [bps] | 120 /625 K25 M 125 K250 K500 k | S8 k18T 6 KISR0 I 10 MA00 M
/5 M/10 M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Archivo de configuraciéon Nota 2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Caracteristicas 4 estaciones Entrada 896 puntos,
técnicas de Area de ocupacion /0 ocupadas | 108 palabras Entrada 200 bytes Entrada 57 palabras Entrada 256 bytes
comunicacion P (ejuste 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 [mMA] | 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-T1-0J), 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.

-~
Z
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Seleccion del
modelo
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l

LEL

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

(

LECP6

Sl ‘ LECP1 LEC-G

recauciones especifica:
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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.

Tiempo de respuesta [ms]

400

350
300

250

200

150

100

T

50>

0

2 3

4

5 6 7

8

9

10 11 12

Numero de controladores que se pueden conectar (unidad)

Dimensiones

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

los controladores.

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

Montaje con tornillo (LEC-GLILIL])

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

(85)

82

1

-

94.5
Para montaje del cuerpo

(35)

31

170
152.2

161

18.2

4.5

Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP

(87.9)

m I

82

1

-

04.5
Para montaje del cuerpo

(35)

31

170
152.2

161

18.2

4.5

Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™

(85)
82

04.5

1 Paramontaje del cuerpo
e

(35)

31

170
152.2

161

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™

85
82

04.5

1 Para montaje del cuerpo

t—

(35)

31

170
152.2

161

1 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.
’-
2 S\VC
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Dimensiones

unidad aw Serie LEC-G

Montaje en rail DIN (LEC-GLILILID)

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

(85)
82
a
N
i 2
I i
|
(95)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

(35)
31

193.2 (cuando se retira el rail DIN)
187.3 (cuando se bloguea el rail DIN)

170
152.2

Srrud

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP

Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™

(85) (35)
82
1
N
i <
©
L
\:',-;;
i 8
[ —
(95) b

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™

31

193.2 (cuando se retira el rail DIN)
187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

170
152.2

(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
Bl -
: 4 | =
z| 5 z|o
= 3 3 E , S g~
3 ] 3 [
o © D ©
i ol S| of o - s S| of
I I e b HEREE
= i ol o - i o ol O -
5 ] A y ol @
‘ o 8 5| 8
g 5§ Sl €
3 3 3 3
- 9 = £
o o &
~ X 1 | -
(98) 2w (95) e
* Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)
Rail DIN L
AXT100-DR-[J 75 125 (Paso) __ | 5.25
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. | _]
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. 8 @ - ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
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 | 2355 | 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 | 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 | 510.5
BMarca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
% S\VC 28
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Controlador sin programacion

Serie LECP1

Forma de pedido

Controlador
Motor compatible

LECP

, LEL25MT-100

— | Montaje con tornillo lRef. del actuador

D Nota)| Montaje en rail DIN

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las

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

Nota) El rail DIN no esta incluido.

N2 de datos de paso (puntos)

opciones del actuador)
Ejemplo: Introduzca “LEL25MT-100" para el modelo
LEL25MT-100B-R36N3.

Pidalo por separado.

l 1 [14 (sin programac:lon)]

Longitud del cable 1/0 [m]

— 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

[Productos conformes a CE]

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

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

[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.

Especificaciones

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

Compruebe la compatibilidad de la
combinacién controlador-actuador.

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

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento LECP1

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién 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 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 o2

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 congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento % HR]

90 o inferior (sin condensacién)

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 nimeros "10" a

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

AlblcldEF

Display decimal
Display hexadecimal

A b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

29
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

o
el
c 9
g
Q
Detalles de controlador 88
()
w
— / N° Display Descripcion Detalles
Alimentacion ON/Servo ON  : Se ilumina en verde —
@ (D | PWR |LED de alimentacién | - (
Alimentacion ON/Servo OFF  : Parpadea en verde
(N3] //@ Con alarma : Se ilumina en rojo
@ ALM LED de alarma ) . i
Ajuste de parametros : Parpadea en rojo
_ : Cambio y proteccién del SW de modo (cierre la cubierta tras ~
| (6 ® Cubierta cambiar SW) (é
— Toma a tierra (Apriete el perno con la tuerca para montar el &
| (5 ® FG controlador. Conecte el cable de tierra.) S
® — Selector de modo | Conmutar el modo entre manual y automatico. Q)'i |
® — LED de 7 segmentos | Se muestran la posicién de parada, el valor fijado por (8) y la informacién de alarma. % 17]
@ SET Boton de ajuste Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual. g -
4 3 — Conmutador de selec. de posicion | Asignar la posicién a accionamiento (1 a 14) y la posicion de origen (15). %
@ MANUAL Botén de avance manual| Control manual con movimiento hacia delante y maniobra. g
/® Botdn de retroceso manual | Control manual con movimiento hacia atrds y maniobra. g
/@ @ SPEED Selector de velocidad de avance| 16 velocidades de avance disponibles.
@ Selector de velocidad de retroceso| 16 velocidades de retroceso disponibles.
(E] ACCEL Selector de aceleracion de avance| 16 pasos de aceleracion para avance disponibles.
Selector de aceleracion de retroceso| 16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.
e N—
® CN1 Conector de alimentacion| Conectar el cable de alimentacion.
CN2 Conector del motor | Conectar el conector del motor.
/@ @ CN3  |Conector del encoder| Conectar el conector del encoder. ©
CN4 Conector E/S Conectar el cable E/S. E—,
11}
|
Q
. (@]
Montaje L
-l
A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.

1. Tornillo de montaje (LECP1LILI-L])

(Instalacién con 2 tornillos M4)

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

X a tierra como se muestra.
Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

®

Tornillo M4

Cable con terminal de engarce

ﬂ LECP1

%«m««

Arandela de bloqueo dentada

&

—

Direccién de montaje :>H

recauciones especifica:
del producto

[p

/A Precaucion

¢ 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.
Tamafho

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

“Vista ampliada del extremo del destornillador

ZS\NC 30
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Serie LECP1

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECLI1LILI-[])

85

1.2

Montaje en rail DIN (LECL1LICID-[])

85 11.5

Conector /0 CN4

Conector de encoder CN3

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

04.5

©
<~
ol =
©
s el =
4.5

24.2

35

31

133.2 (cuando se retira el rail DIN)

para montaje del cuerpo

N fl

R

110

127.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

86 i

N



Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Ejemplo 1 de cableado

Seleccion del
modelo

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

]Conector de alimentacion: CN1

# El cable de alimentacion (LEC-CK1-1) es un accesorio. R
Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1 Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1) B
Nombre de |Color del e
terminal | cable Funcion Detalles
é % gl rd . % [@
Alimentacion Terminal M24V/terminal C24V/terminal
ov Azul
comtin () BK RLS son comunes (-).
M24V  |Blanco Alimentacion Alimentacion del motor (+)

del motor (+) suministrada al controlador

C24V | Marron Alimentacion Alimentacién de control (+)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

de control (+) suministrada al controlador d
BK RLS |Negro| Desbloqueo (+) | Entrada (+) para liberar el bloqueo |
Ejemplo 2 de cableado
. x Si conecta un PLC, etc. al conector I/0O en paralelo CN4, use el cable /0 (LEC-CK4-[J).
’ Conector I/O en paralelo. CN4 x El cableado debera modificarse en funcién del tipo de I/O en paralelo (NPN o PNP).
ENPN EPNP
Alimentacion 24 VDC Alimentacion 24 VDC
CN4 para sefales 1/O CN4 para sefales I/O
COM+ | 1 {1 COM+ | 1 {1 N
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Caga}—9 ouTo 3 —{Carge}
ouT1 4 —{Cagl— ouT1 4 —{Cag g
ouT2 5 —{Cagal—¢ ouT2 5 —{Cagel O
ouT3 6 —[Caga—¢ ouT3 6 —{Caga} (1T}
BUSY 7 —{Carge}—9 BUSY 7 —{Carga} -~
ALARM | 8 Carga ALARM | 8 (—{Cag]
INO 9 [— — INO 9 — 1
IN 10— —1 IN 10— o
IN2 "n— — IN2 " o— (')
IN3 12— — IN3 12— o
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1 1
STOP = STOP = —
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles E
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije. O
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacién de OUTO a OUT3.) Ll
* Instruccion para accionamiento (entrada como una combinacién de INO a IN3) OUTO0 a OUT3 Ejemplo (operacion completa para posicion 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 posicion n° 5) OFF OFF ON ON e
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador esta en movimiento §
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estan desactivados 8 o
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento Nota) Sefal de circuito I6gico negativo (N.C.) § é
o
Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la posicion a la 2 s
RESET ‘ i . S
que se introduce la sefial (servo en ON mantenido) é <
Cuando la alarma esté activa: reinicio de alarma ]
STOP Instruccion para parada (tras parada de deceleracion méxima, servo en OFF) S
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 [ ] @) 2 @) @) [ ] o
3 @) (@) [ ) [ ] 3 (@) o [ ) [ )
4 @) [ ] @) o 4 (@) [ ) @) @)
5 @) [ ) o [ ] 5 o [ ) o [ ]
6 @) [ ) [ ) @) 6 (@) [ ) [ ) o
7 @) [ ] [ ] [ ] 7 @) [ ] [ ] [ )
8 [ ) o @) @) 8 [ ) o o @)
9 [ ) o o [ ] 9 [ ] @) o [ ]
10 (A) [ ] @) [ ) O 10 (A) [ ) O [ ) O
11 (B) [ ) O [ ) [ ) 11 (B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ) [ ) @) @) 12 (C) [ ) [ ) o @)
13 (D) [ ] [ ] O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ )
14 (E) [ ) [ ) [ ) @) 14 (E) [ ) [ ) [ ) @)
Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ ) Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ )

SVC 32
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Serie LECP1

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Al tacion [ 24V
imentacion 1INO a 3 todas en ON | oV

[ ON
Entrada| INO-3 4 “‘I I OFF
i b ON
BUSY 1 l
—_—— 4 OFF

Salida OuTO-3

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

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

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

(4) Parada por sefal STOP

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacién 24V Alimentacién 24V
oV oV
ON ON
Entrada| INO-3 |/ /| OFF INO-3 v/.////\ OFF
AC — ON Entrada 4 4
ouTo-3 A W OFF STOP oo |
Salida Y : Vi
i . H FURN ON
BUSY i ouTo-3 Wi
—_— — . = — OFF
: ~' ' Liberacion T . N
Bloqueo externo . : . Salida BUSY |
f Mantenimiento — Loy
Tt Al \
Velocidad ,' 0 mm/s ¥
Operacion de posicionamiento | i Liberacion
Pl Blogueo externo I Mantenimient
— antenimiento

E Las sefales de salida OUTO0-3 estan en ON E
! de forma simultanea a las entradas INO-3 i ;
1 - ; . /
1 cuando se completa el posicionamiento. ! Velocidad Parada por sefial STOP durante

_______________________________________ i
operacion de posicionamiento.

0 mm/s

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

. L. 24\
Alimentacion e
Y (5) Reinicio de alarma
ON iReincio de dlarma
INO-3 I/ A oOFF | TTTTT D ON
Entrada 5 4 Entrada RESET I |
i / . - OFF
RESET i i I I e
i ’ Salida | * ALARM | | ON
OUTe.3 / on. T T = OFF
) L kY OFF 1Salida de alarmat
Salida ¥ e -
BUSY . = “*ALARM” se expresan como circuito légico negativo.
ES— | L
> Liberacién
Bloqueo externo H .
H Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.

O
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

-]

LE-CP-élLongitud

de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del controlador

(14.2)

Conector C

(N2 de terminal) 1 'ﬁ 2 _Lado del actuador 5 & (N de terminal)
. 5Hesg _ ___ = T A — B1
Longitud de cable (L) m] L (13.9) SR i T Elﬂ
1 15 a0 T _ @ Ae-+—ilpe
2 3 Conector A = e
- s 10 (30.7) L (11) (14.7)
* 8B =
8 8 LE-CP-AclLongltud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado del controlador
* . o ——
A 10 (+ Bajo demanda) . Conector C_ (14.2)
B 15% 6 : -
C 20" (N° de terminal) ; EE g . Lado del actuador 8 T (N° de terminal)
. . i, Ny M1 S — Al B1
+ Bajo demanda (sélo cable robético) ,\'[ | }z‘ i i
= == . A6 B6
&l 2 !
. ) T 14.7
Tipo de cable® (30.7) | CmeetorA_ | L Conector D (11) (e
Cable robético
(Cable flexible) Circuito gl;%%r‘;ggﬁ Color del cable g‘:l(ii:g:%?aé
S Cable estandar 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) 4| Gonagtor D
Vce B-4 ) C C C C T Marrén 12
Tierra A-4 ,'/ } ;/ y NRegro 13
A B-5 T t T t 0jo 7
% ég : ;‘ XHXKX : ’,‘ NNegrz? g
N + aranja
B A6 ! J HXHXXX S ﬁ,’l Negro 8
7777777777777777777 J— 3

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

LE-CP-

-B-[ |

Lado del actuador Lado del controlador
) (N2 de terminal) Conector A g ConectorC  (14.2) (N2 de terminal)
Longitud de cable (L) [m] 1 =10 = T A TRB1
1 1.5 5'5 6 (135) Eﬂ:-___l ‘ < A6 IEM B6
3 3 1g2 = ] ] rd \ At B
5 5 N = A3 F="B3
= Conector B 5
8 & () |LGo7) [ 8 L (14.7)
* 8B .
A 10 LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
* -
B 15 (* Bajo demanda)
(o] 20* Lado del controlador
_Lado del actuador & ®
* Bajo demanda (s6lo cable robgtico) (N2 de terminal) Conector A § 8 ConectorC _ (14.2) (N2 de terminal)
- RO B iy e = ' e e
Sl [ T L 2} B6
Con bloqueo y sensor e . = — B1
i ST ] o
. | ConectorB 13
Tipo de cable® () @07 [———— 8 L (14.7)
Cable robotico L Ne de terminal N¢ de terminal
— (Cable flexible) Chevie del conector A Color del cable| 4o/ conector ¢
” A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A Rolo 3
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/- A-3 Azul 4
Ne de terminal
_ Apantallamiento___ Color del cable 4| Gonadtor
Vee B-4 T - Marrén 12
Tierra A-4 ,-l + HXXXX ,-l + Negro 13
A B-5 — — Rojo 7
A A-5 T ;‘ HXXXX T ;‘ Negro 6
B B-6 + Naranja 9
B Bs 000t B
— T4 — 3
L Ne de terminal
Chrientits de conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A-3 XXX Azul 2
Y
2 S\NC 34

Seleccion del
modelo

|

\

l

LEL

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

(

LECP6

LEC-G

ﬂ LECP1

recauciones especifica:
del producto

[p



Serie LECP1

Opciones

[Cable de alimentacion]

LEC-

CK1-1

| | R T
== } = I @ b o
( . | = 2 b o
IR — = b O
© ]
2
(13.3) (35) (60) (10.5)
(1500)
Nombre del terminal | Color de la cubierta Funcién * Tamafio de conductor: AWG20
oV Azul Alimentacion comun (-)
M24V Blanco Alimentacion del motor (+)
C24V Marrén Alimentacion de control (+)
BK RLS Negro Desbloqueo (+)
[Cable E/S]
Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
Lado del controlador Lado del PLC

]

—

(11)

__gffffﬁjé

= ]

(30)

(27.9)

< ||
N

(L)

* Tamafo de conductor: AWG26

N de terminal|Color del aislamiento[Marca en el cable|Color de la marca Funcién
1 Marrén claro| u Negro COM +
2 Marrén claro| u Rojo COM —
3 Amarillo u Negro OouTo
4 Amarillo u Rojo OuUT1
5 Verde claro u Negro ouT2
6 Verde claro u Rojo OuT3
7 Gris u Negro BUSY
8 Gris u Rojo ALARM
9 Blanco u Negro INO
10 Blanco u Rojo IN1
11 Marrén claro| LN Negro IN2
12 Marrén claro| HE Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo LN 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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/\ Normas de seguridad

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

| I i it | for. | i » - . . X

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

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

™ . » la entrega.

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

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

’ A Normas de seguridad| Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Austria @ +43 (0)2262622800  www.smc.at office@sme.at Lithuania @ +370 52308118 www.smlt.ft info@smclt.lt
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