o o Nuevo
Mesas electricas de deslizamiento ( € X

Motor paso a paso (servo24 vDC) [ Servomotor (24 VDC)

® Reducido tiempo de ciclo ® Fuerza max. de empuje: 180 N

L o , Aceleracién/deceleraciéon max.: 5000 mm/s?
® Repetitividad de posicionamiento: 0.05 mm o0 o 400 mm/s

Tamainio: 8, 16, 25

Modelo compacto Serie LES

En comparacion con el modelo LESH Altura de la superficie de montaje de la pieza: Reducida en hasta un 12%

@ @ §

© o .

! & I 46 mm P11 Il Compacto
LESH16D @eVOMOdEIEOSC;)zpDacto

Modelo basico /Tipo R Modelo simétrico / Tipo L
- =5k

Modelo de motor en linea / Tipo D

Tamaio: 8, 16, 25

Flexién: 0.016 mm-*

#* LESH16-50 Carga: 25 N

Modelo basico /Tipo R Modelo simétrico / Tipo L Modelo de motor en linea / Tipo D

serie LESHCIR serie LESHCIL serie LESHCID

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

Controlador/Driver I om
- »Modelo sin programacion —55 ' »Modelo de entrada Ml
Serie LECP1 de impulsos

« 14 posiciones - serie LECPA
- « Ajuste del panel de control 1

»Modelo de entrada de datos de paso f'—'-
serie LECP6/LECA6

« 64 posiciones
« Entrada usando kit de ajuste del
controlador o teaching box

Serie LES/LESH 2 S\MC

CAT.EUS100-78E-ES




Mesas eléctricas de deslizamiento

Carga
R Aumentada en hasta un 3] 1 A ——— 3.0

H * Reduciendo el peso de las piezas mdviles
vertical

LESH16
* En comparacion con el modelo LESH16 2.0

Aplicaciones

Peso [kg

Reducido en hastaun 29% teswore 120 recsoer
LESH16D-100 1 _70 o

® Fuerza max. de empuje: 180 N ® Posibilidad de reducir el tiempo de ciclo

Aceleracion/deceleracion max.: 5000 mm/s?

® Repetitividad de posicionamiento: <0.05 mm .\ 0o o 400 mm/s

® Se pueden seleccionar 2 tipos de motores: Motor paso a paso (Servo/24 VDC), Servomotor (24 VDC)

Modelo basico / Tipo R Modelo simétrico / Tipo L Modelo de motor en linea / Tipo D
serie LESLIR serie LESLIL serie LESLID

Caracteristicas 1 2 SNC



Serie LES/LESH

Modelo de alta rigidez Serie LESH
NENEED) Flexion: 0.016 mm: + LESH16-50 Carga: 25 N

Integracion de la guia y la mesa
Usa una guia lineal circulante ©Compacta, ahorro de espacio

Para LESH8 R/L, carrera de 50 mm

Orificio pasante para montaje del cuerpo
Posibiidad de montaje desde la parte superior. % %_ S E, | (i.

Orificio de posicionamiento

Mejorada reproducibiidad en el montaje de la pieza

Rosca de montaje de la pieza

e )

©OReducido en 61% en volumen’

* En comparacion con el modelo LESH16-50/LXSH-50
* Para modelo R/L

OMotor integrado

> p en el cuerpo
Integracion de la guia y la mesa

Posibilidad de seleccionar 2 tipos de motores

@ Motor paso a paso (Servo/24 VDC) i -
Ideal para el traslado de cargas elevadas 1 ,
a baja velocidad y empuje %‘

@ Servomotor (24 VDC)
Estable a alta velocidad y funcionamiento silencioso

Motor paso a paso

Carga de trabajo

Mecanismo de bloqueo no magnetizante (opcional)

Veloci i i i ' i
ElEREe Previene la caida de las piezas de trabajo (mantenidas)

Colocacion de palets sobre una
cinta transportadora

Movimiento en Z para aplicaciones
de manipulacion

Caracteristicas 2
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Mesas eléctricas de deslizamiento Serie LE S/ LE SH

(Modelo simétrico / Tipo L )

Las ubicaciones de la mesa y del cable son opuestas a las del modelo basico (tipo R), ampliando asi las aplicaciones de disefio.

Cable

Ejemplo de instalacion
Cuando dos mesas se instalan una
junta a otra, no interferiran entre si,
permitiendo ahorrar espacio.

o] o] 0]
°o©@ o0 ©
o] O « O
\
Mesa
(Modelo de motor en linea / Tipo D )
Anchura reducida hasta un 45% eo
A
@ ®
© @ ©
Dimension A [mm]
Tamario [N Tipo RIL
8 32 58.5
16 45 72.5
25 61 106

Forma de montaje

@ontaje con taladros pasant@ @Iontaie con soporte IateraD (Montaie roscado en el cuerp@
(Tipo R/L/D) (Tipo D) (Tipo R/L/D)

Soporte lateral |
- b
» j—

Caracteristicas 3 2 SNC







Modelo de entrada de datos de paso serie LECP6/LECA6
Sencillo ajuste para un uso inmediato

Motor paso a paso Servomotor

: H Servo/24 VDC 24 VDC
©OModo de ajuste sencillo Cecre . ecas .
Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo".
T —————
<Cuando se usa un PC> LI 5 ” |
Software de configuracion del controlador == & > I i se W
........................................................... = ‘WEETY - " —_‘J

OE! ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la
programacion manual del movimiento
y el movimiento a velocidad constante
se pueden configurar y utilizar en una
Unica pantalla.

--{ Comprobacién inicial
--{ Ajuste de los datos de paso

_ | . U_(Mover parala
e velocidad constante

<Cuando se usa una teaching box (TB)> QU JLECETE RIS g e T

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

© Elija un icono de la primera pantalla y
seleccione una funcion.

Ajuste del control

manual y de la
velocidad constante

12 pantalla 12 pantalla

T4
DATA
)

a T77—hA ay % ) a
. 28 tall 28 tall
@ Configure los datos . pamaa ALARMJ 9% J SETTIN L. pantate
~| | Paso Eje|1 Monitor Eje 1
de paso y compruebe Nepasos /0 N° pasos 1
el monitor de la Posicién | 123.45 mm } Posicién 12.34 mm
segunda pantalla. Velocidad100 mm/s / Velocidad 10 mm/s
\—v—’ Posibilidad de comprobar
Puede registrarse pulsando el botdn "SET" después de introducir los valores. el estado de la operacion.
Pantalla de la teaching box Paso Eje 1 Paso Eje 1
" ) 0
©Los datos se pueden ajustar con la| N°pasos O | || Nipasos 1.

posicién yla velocidad (e| resto de IPOSIC'IOH 50.00 mm ““l“““’ POSICIOI’I 80.00 mm E
las condiciones ya estan configuradas). | Velocidad 200 mm/s ' Velocidad =~ 100 mm/s |

Unidad Gateway seric LEC-G

Unidad que conecta la serie LECP6/LECAG y la red de buses 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 Comunicacion Actuadores eléctricos compatibles
bg:fns c;e en serie % 4 )
P RS485 Se pueden conectar = ) >
hasta 12 controladores ~ ” 3=
5. o Pinza eléctrica Mesa eléctricade  Actuador eléctrico
Unidad "f% --4 % = I 1l 1 serie LEH deslizamiento con vastago
Gateway (GW) = ) | * D g " Controladores serie LES Serie LEY
! A I compatibles /’l‘:
= .
EI_ SE 5:!] o | : Serie LEC /9 ?L /
- y 48| | 4 R 5 =
E. E E E. | e .
4 ; i ctuador eléctrico / Actuador eléctrico /
-/ J - J 3 v . 4 Modelo deslizante Mesa giratoria
Protocolos de buses Serie LEF serie LER
tecang it o 2 S v Controlador del | | Controlador -
- s 5 - motor paso a paso | | del servomotor %\
conlro\adoresconedahles ') (Servo/24 VDC) (24 VDC) a” i -
y Serie LECP6 serie LECAG Actuador eléctrico / Actuador eléctrico con
S;mﬁg&gﬁ 24 VDC l | | S Modelo miniatura vastago guia deslizante
para unidad Gateway kSerle LEP Serie LEL

Caracteristicas 5 2 SNC



©Modo normal de ajuste detallado

Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

©Los datos de paso se pueden ajustar en detalle. ©Posibilidad de ajustar los parametros.
©Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales. € Poshilidad de realizar un movimiento con control manualy velocidad constante, retomo l orgen, operacion y pruebay comprobecion de fa salida forzad.

<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,
programacion, etc.

monitorizacion,

Ventana de configuracién
de los datos de paso

|-smmear < s

Ventana de configuracion
de los parametros

Ventana de monitorizacion

Ventana de aprendizaje

Menu Eje 1
©En una teaching box se pueden guardar | Ajuste de parametros | Paso Eje 1 |
miltiples datos de paso, para | Prueba N° pasos A| DRV prueba  Eje 1

0 | N°pasos 1

posteriormente transferirios al controlador. =
MOD movimiento ¥\ posicion 123.45 mm

© Funcionamiento de prueba continuo con

Pantalla del menu principal

un maximo de 5 datos de paso. P Pantalla de configuracion '\B"S gi:('[sa]"da Eje 1
. I de los datos d A
Pantalla de la teaching box elos e CPE0  Pantallade prueba | gyRE[ @]
........................... st SETON[ ] v
©Cada una de las funciones (ajuste de los

datos de paso, prueba, monitorizacion, efc.) Pantalla de monitorizacion

se puede seleccionar en el mendiprincipal. %

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. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion 1/0 en paralelo coincide (NPN o PNP).

Controlador

Actuador

Caracteristicas 6



Modelo sin programacion serie LECP1

Sin programacion

Capaz de ajustar el funcionamiento de un actuador eléctrico sin usar un PC ni una teaching box

Motor paso a paso
i . it i A : Servo/24 VDC
@ Ajuste del nimero de posicion — @ Ajuste de una posicicn de parada “X € Registro (Servold VIC)
Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta Registro de la posicion
para la posicion de parada una posicion de parada usando los de parada usando el
Maximo 14 puntos botones AVANCE y RETROCESO botén SET

Velocidad / aceleracion

16niveles de ajuste
Visualizacion
del numero | b
de posicion Conmutador Botén SET Conn_lutadores
de seleccién AJUSTE) de ajuste
Botones

coi de velocidad
de posicién AVANCE

Conmutadores
de ajuste
~ de aceleracion

RETROCESO

Modelo de entrada de pulsos serie LECPA

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

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

Panel tactil

Unidad de
posicionamiento

o
PLC

Actuador eléctrico
Serie LE

Driver del motor paso a paso
(modelo de entrada de impulsos)
serie LECPA

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

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

Caracteristicas 7

O
2



serie LECP6/LECAG6/LECP1/LECPA

. _ Funcion ]

Elemento ‘

Ajuste de los datos de
paso y los parametros

Modelo de entrada de datos de paso
LECP6/LECA6

o Entrada a través del software de configuracion del controlador (PC)
e Entrada a través de la teaching box

Modelo sin programacion
LECP1

e Seleccionar usando los botones
de accionamiento del controlador

Modelo de entrada de pulsos
LECPA

o Entrada a través del software de configuracion del controlador (PC)
e Entrada a través de la teaching box

Ajuste de los datos
de paso de
posicionamiento

o Entrada del valor numérico a través del software de
configuracién del controlador (PC) o teaching box

¢ Entrada del valor numérico

e Programacion directa

e Programacion manual (JOG)

e Programacion directa
e Programacion manual (JOG)

* No se requiere el ajuste de "posicion"
Ajuste de posicion y velocidad
mediante sefal de impulso

N2 de datos de paso

64 puntos

14 puntos

Comando de funcionamiento (sefial 0)

Ne© pasos Entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]

N2 pasos Entrada [IN*] Unicamente

Sefal de impulsos

Senal de finalizacion

Salida [INP]

Salida [OUT]

Salida [INP]

Elementos de configuracion )

Elemento

Contenido

TB: Teaching box PC: Software de configuracién del controlador

Modo | Modo |Modelo de entrada| Modelo de entrada

sencillo

de datos de paso

pC|TB/PC | LECPB/LECAG

de pulsos
LECPA

Modelo sin
programacion
LECP1*

MOD movimiento | Seleccion de "posicion absoluta' y "posicion relative’ | A | @ [ ] Ajustar en ABS/INC Valor fijo (ABS)
Velocidad Velocidad de traslado [ ] o Ajustar en unidades de 1 mm/s Seleccionar entre 16 niveles
L [Posicién]: Posicién de destino ) ' No requiere ajuste Programacion directa
SRl [Empuije]: Posicion inicial de empuje LR g Austar en uridades de 0.01 mm Programacion manual (JOG)
Aceleracidn/Deceleracion | Aceleracion/deceleracion durante el movimiento | @ | @ [ J Ajustar en unidades de 1 mm/s? Seleccionar entre 16 niveles
f\i“i‘tetde Fuerza de empuje | Tasa de fuerza durante operacion de empuje = @ | @ o Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | Seleccionar entre 3 niveles (débil, medio y fuerte)
os datos —— -
de paso |Disparador LV | Fuerzaobjetivo durante operacién deempuie | A | @ ® | Ajustar en unidades de 1% | Ajustar en unidades de 1% | b s i uosa o omoue)
) Velocidad de empuje | Velocidad durante operacion de empuje = A | @ [ ) Ajustar en unidades de 1 mm/s | Ajustar en unidades de 1 mm/s
Fuerza de desplazamiento | Fuerza durante operacion de posicionamiento | A | @ ® | Ajustara 100% ’;’a‘;?i;gg g‘i‘fg;f,’(‘;r‘“;;"a'°’es
Area de salida | Condiciones para que a sefal de salida de drea seactive | A | @ [ ) Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Posicién de entrad [Posici6n]: Anchura hasta la posicién de destino Ale P Ajustar a 0.5 mm o mas | Ajustaren (dferentes valores paracada | NO requiere ajuste
Recloncecacg [Empujel: Cudnto se desplaza durante el empuje (Unidades: 0.01 mm) actuador) o més (Unidades: 0.01 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + | x | X o Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
Ajuste de Carrera (-) Limite de posicion del lado - | x | X [ ) Ajustar en unidades de 0.01 mm | Ajustar en unidades de 0.01 mm
pardmetros | Direccién ORIG. | Permite ajustar la direccion de retornoal origen. | x | x [ ) Compatible Compatible Compatible
extracto
¢ ) Velocidad ORIG. | Velocidad durante el retorno al origen | x | X [ ) Ajustar en unidades de 1 mm/s| Ajustar en unidades de 1 mm/s
No requiere ajuste
Aceler. ORIG. | Aceleracion durante el retorno al origen X | X [ ] Ajustar en unidades de 1 mm/s?| Ajustar en unidades de 1 mm/s
Permite comprobar el funcionamiento | Permite comprobar el funcionamiento | Mantener pulsado el boton MANUAL
JOG (control manual) [ BN [ J contnuoa la velocidad de ajuste mienfras | continuo ala velocidad de ajuste mientras | () para envio uniforme
se mantiene pulsado el interruptor. | se mantiene pulsado el interruptor. la velocidad es un valor especificado)
Permite comprobar el movimiento | Permite comprobar el movimiento - Pulse el boton MANUAL (ADQ)
MOVE x | @ o ala distancia y velocidad ajustadas | ala distancia y velocidad ajustadas | una vez para l funcion de clasficacion
Prueba desde la posicion actual. desde la posicidn actual. (lavelocicad y el tamatio son valores especifcacos)
Retorno al ORIG. [ BN [ ] Compatible Compatible Compatible
—— Funcionamiento de los et . . .
Accionamiento de prueba datos de paso especificados [ BN J (megm Compatible No compatible Compatible
Salida forzada ze;:"t":rmir;a, de':a"da_ vacien | o | x [ J Compatible Compatible
Permite monitorizar la posicion,
Monit. ACCIONAM. | velocidad, fuerza actuales y [ BN ) [ ) Compatible Compatible ]
Monitor los datos de paso especificados. No compatible
Permite comprobar el estado
Monit. entrada/salida | actual de activacion/desactivacion | x | x o Compatible Compatible
del terminal de entrada y de salida.
i fi . . "
ALM Estado e e confimarlaglarnadie | @ | @ () Compatible Compatible Compatible (grupo de alarmas)
Registro de ALARMA | Permite confirmar a alarma generada en el pasado. | < | x [ ) Compatible Compatible
Los datos de paso y los
Archivo |Guardar/Cargar | parametros se pueden guardar, | x | X [ ) Compatible Compatible No compatible
reenviar y eliminar.
Otras Idioma Se puede cambiar a japonés oinglés. | @ | @ [ ) Compatible Compatible

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

% S\VC
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Serie LES/LESH

~

no del sistema / E/S de uso general

e

Suministrado por el cliente

Alimentacion para controlador
24 vDC No®

una fuente de alimentacion de clase 2
compatible con UL1310.

@Cable del actuador*
Tipo de controlador

@Enchufe de alimentacion
Nota) Cuando se requiera la conformidad con ~ (Accesorio)

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

Cable estandar

@Controlador* [ElLEEy

Modelo de entrada de datos

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para sefiales /0
24 VDC Nota)

@Cable /0 [ TEIRA
Tipo de controlador Referencia

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

Modelo sin programacién
LECP1

de paso LECP6/LECA6 Nota) La consola de programacion, el kit de
ajuste del controlador y la interfaz tactil

del operario no se pueden conectar.

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

Pr[l-'l'BCE Las piezas de la cabina
for the best interface se pueden descargar de

Cable robético forma gratuita a través del

LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso) | LE-CP-[1-S LE-CP-[] sitio web de Pro-face. El
LECAG6 (Modelo de entrada de datos de paso) — LE-CA-] uso dte P'IGZ?S (Ije'ctat:lfna
LECP1 (Modelo sin programacién) LE-CP-[I-S LE-CP-[] permile gjustar fa interiaz

La marca #: se puede incluir en la

"Forma de pedido" del actuador.

@Consola de progranEiOnlx]

(con cable de 3 m)
Ref.: LEC-T1-3JG]

Caracteristicas 9

tactil del operario.

@Kit de ajuste del controlador

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

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

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

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



Mesas eléctricas de deslizamiento

driver 24 VDC Nota)

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

@®Cable del actuador* Pégina 80

Cable estandar
LE-CP-[I-S

Tipo de driver
LECPA (Modelo de entrada de impulsos)

Suministrado por el cliente
Alimentacién para

o del sistema / Senal de impulsos

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para sefiales 110
24 VDC Nota)

Nota) Cuando se

@®Driver* LN

requiera la conformidad con el

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

--@Cable /O
Tipo de driver
LECPA

Referencia
LEC-CL5-]

@Enchufe de alimentacion (Accesorio)
<Tamano del cable aplicable>
AWG20 (0.5 mm?2)

Cable robético
LE-CP-[]

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

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

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

Ref.: LEC-W2

@®Cable USB
(Tipo A-miniB)

Caracteristicas 10



Serie LES/LESH Mesas eléctricas de deslizamiento

Diseno del sistema / Red de buses de campo

Unidad Gateway (GW) m

PLC .

(Suministrado por el cliente) Zr°t°°°|°5 df_ bubsles ' @®Software de configuracion

- — e campo aplicables del controlador
AI:1r!1de an;aé:::: paa ra SCL 'nh Vt?“rn 2.0 , | (cable de comunicacion y cable USR incluidos).
uni way eviceNe O EC. =
24 VDC Nota) PROFIBUS DP Ref.: LEC-W2

EtherNet/IP™

Red de buses @Conector de
A CN4

de campo alimentacion

Alimen- (Accesorio)

tacion

@Cable de
comunicacion

®Conectorde  m
comunicacién -

Pégina 65 . -
fapllel (Accesorio)* ¥
@Cable de comunicacién

.
L

Cable USB®

# CC-Link Ver. 2.0 _ - PC
LEC-CG1-LJ Solo DeviceNet™ (Tipo A-miniB) (Suministrado por
el cliente)

@®Teaching box

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

LEC-CG2-[1

@Resistencia de terminacion
conector 120Q
LEC-CGR

Pagina 65
----@Cable de comunicacion
LEC-CG1-0

@Controlador @Controlador

Protocolos de buses Nimero méx. de
de campo aplicables controladores conectables
CC-Link Ver. 2.0 12
@ Conector de mEmEE - -
alimentacion DeviceNet 8
(Accesorio) PROFIBUS DP 5
@Conector de EtherNet/IP™ 12
alimentacion :
(Accesorio) A CN1 A CN1 Controladores compatibles
Alimentacién de entrada Alimentacién de entrada Controlador del motor pasoapaso | .| Ecpg
del controlador Nota) del controlador Nota) (Servo/24 VDC)
Controlador del servomotor .
(24 VDC) serie LECAG
Nota) Conecte los terminales de 0 V para la
alimentacién de entrada del controlador y
1 I para la alimentacion de la unidad Gateway.
Cuando se requiera la conformidad con el
®Mesa eléctrica de deslizamiento estandar UL, debera utilizarse el actuador
eléctrico y el controlador con una fuente de

alimentacion de clase 2 compatible con
UL1310.

Caracteristicas 11
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Modelo sin véstago (Voo pasoapasoiseeeroo) ( Servomotor @#v66) | Servomotor AC)

Accionamiento por husillo a bolas

CAT.ES100-87

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB '
(Compatible con sala impia (Compatible con sala limpia
P p %.,9,_ p p = -

>

Accionamiento por correa

Accionamiento por husillo a bolas

Accionamiento por correa

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Tamafio Cargamax. detrabajo| Carrera Tamafio Carga méx. de trabajo| Carrera Tamafio Carga méx. de trabajo  Carrera Tamafio Cargaméx. detrabajo, Carrera
[kg] [mm] [kal [mm] [kal [mm] [ka] [mm]
16 10 Hasta 400 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

Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por husillo abolas Accionamiento por correa
serie LEJB

serie LEJS

CAT.ES100-104

Vastago guia sin véstago

Accionamiento por correa
serie LEL

CAT.ES100-101

Serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS Serie LEJB Patin deslizante Rodamiento lineal a bolas
Tamario Cargamdx.de| Carrera Tamafio Cargamax.de| Carrera Tamafio Cargaméax.de  Carrera Tamario Cargamax.de, Carrera
trabajo [kg] [mm] trabajo [kg] [mm] trabajo [kg] [mm] trabajo [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 basico
serie LEY

ompatible con especfficacion
a prueba de pol

Modelo de motor en linea

serie LEYLID

ompatible con especificacion

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de vastago

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

CAT.ES100-83

serie LEY serie LEYG
_ _|Fuerzadeempuje| Carrera - _|Fuerzadeempuje| Carrera
Tamafio 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

Modelo basico
serie LEY

Compafible con especf
a prueba de polvo/gol

Modelo de motor en linea

serie LEYCID

ompatible con especfficacion
a prueba de polvo/goteo

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de vastago guia
/ Modelo de motor en linea

serie LEYGLCID

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamafio Fuerzade empuje| Carrera Tamafio Fuerzadeempuje. Carrera Tamafio Fuerzadeempujel 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

% S\VC

Caracteristicas 12



Modelo de alta rigidez serie LESH

Modelo basico / Tipo R
serie LESHCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESHCIL

Modelo basico / Tipo R
serie LESCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESCIL

.I.n

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

serie LEPY

Miniatura

Modelo de vastago

Modelo de mesa de
deslizamiento

i

Mesa giratoria (Motorpaso apaso enazs )

serie LER

Modelo basico

Tamafo C392 méx.de,  Carrera ! Tamafio C&192 Méx.de. Carrera _
trabajo [kg] [mm] serie LESLID trabajo [kg] | [mm] serie LESHLID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
16 3 30, 50 16 6 50, 100
75,100 25 9 50, 100
25 5 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Modelo de gran
serie LERH

precision

st nppars

Serie LEHZ

Con cubierta antipolvo

serie LEHZJ

Carrera larga
serie LEHF

& ’
CAT.ES100-94
A4
serie LER
serie LEPY serie LEPS ~ Par de giro [Nm] | Velocidad max. [/s]
- ; Tamafio _—— Baal
Tamafio Cargalmax. de| Carrera Tamafio Carga_max. de| Carrera Basico| Elevado par Elevado par
trabajo [kg] | [mm] trabajo [kg] | [mm] 10 | 0.2 0.3
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50,75 10 2 50 50 6.6 10
Pinza Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
- «=| Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 3 dedos

serie LEHS

Caracteristicas 13

N

CAT.ES100-77
serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
.| Fuerza méx. de amarre [N] |Carrera / ambos - |Fuerlﬂ méx. de amarre [N] Carrera/ ambos - | Fuerza méx. |Carrera/amhos . [Fuerza max. de amarre [N] Carrera / ambos
Tamafio Bésico| Compacto | lados [mm] Tamatio Basico Compacto | lados [mm] Tamafio | uerza [N] |lados [mm] Tamafio Basico 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 X—X 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



: 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)

i :I

[N

ﬁ

Modelo sin programacion
serie LECP1

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

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

L

Protocolos de buses
de campo aplicables

CCLinkI'A DeviceNet->>

—
EtherNet/IP=

Niimero max. de controladores conectables

12 8

PIRIOJF] I
BJU5
5

12

Driver )
Driver de servomotor AC

Modelo de entrada de pulsos /

Modelo de posicionamiento
serie LECSA
(Modelo pr—

e

- % "l
mcremental):E E:’g

} v

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Modelo de entrada de pulsos
serie LECSB z
(Modelo

absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

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

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

O
g

Modelo SSCNET Il
serie LECSS
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 14



: Variaciones de la serie

Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LES

Caracteristicas

técnicas

Carrera

Carga de trabajo [kg] Velocidad Paso del

tornillo controlador/

Serie de

| 05 | 102200 | 4 | serie
Bt 30,80, 7517 | 0.25 | 20a400 | 8 | LECP®
Motor paso a paso 30, 50 3 | 3 | 103200' 5 | Serie
(Servor24 voc) | HES160] 75,100 | 3 | 15 | 20a400 | 10 | LECP1
30,50, 75 5 | 5 | 10a200 | 8 | serie
Modelo Hepel 100125150 | 5 | 25 | 20a400 | 16 | LECPA
simétrico / Tipo L 1 | 1 | 10 a 200 | |
LESS8[IA 30, 50, 75
1 | 05 | 20a400 | |
Servomotor 30, 50 3 | 3 | 103200' | Serie
(24 VDC) LEST6LIA | 757100 3 | 15| 20a400 | 10 | LECAG
R 0575 | 5 | 4 | 10a200 | 8 |
LES25.A 1 100 125,150 | | 2 | 20a400 | 16 |

Pégina 1

Caracteristicas

técnicas

M

Modelo 2 | 05| 10a200 | 4 | serie
basico / Tipo R LESHS8[] 50, 75 ; | 025 | 20 2 400 | s | LECP6
Motor paso a paso 6 | 2 | 103200' 5 | Serie
(Servo/24 vpc) | LESH16L] | 50,100 | |1 | 20a400 | 10 | LECP1
50,100 |9 | 4 | 10a150 | 8 | sere
LESH250] 150 6 | 2 | 20a400 | 16 | LECPA
LseEn || spos 2 | 05| 10a200 | 4 |
1 | 025| 20a400 | 8 |
Servomotor 5 | 2 | 103200' 5 | Serie
(24 VDC) LESH16LJA | 50, 100 . | ; | 20a400| 0 | LECAG
R, | 50,100 | 6 | 25 | 10a150 | 8 |
LESH25.A | 450 4 | 15 | 20a400 | 16 |

Pégina de

referencia

Pégina 25

Modelo de motor en linea / Tipo D

Controlador/Driver LEC

Tension
de

1/0 en paralelo N de puntos

del patron de

Motor

Pégina de

referencia

compatible | . o
alimentacion

H

Modelo de
entrada

LECP6

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

24 VDC

de datos
de paso

LECA6

Servomotor
(24 VDC)

=10%

11 entradas
(Aislamiento del
fotoacoplador)

13 salidas
(Aislamiento del
fotoacoplador)

64

Modelo sin
programacion

LECP1

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

24VDC
+10%

6 entradas
(Aislamiento del
fotoacoplador)

6 salidas
(Aislamiento del
fotoacoplador)

14

Modelo de
entrada
de impulsos

LECP1

LECPA

LECPA

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

24 VDC
+10%

5 entradas
(Aislamiento del

fotoacoplador)

9 salidas
(Aislamiento del
fotoacoplador)

Péagina 52
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto
Serie LES

Seleccion del modelo 1°

Procedimiento de se|ecci6n | Para el modelo de elevada rigidez de la serie LESH, consulte la pégina 25. ‘

s Iu

Compruebe la carga de
trabajo-velocidad.

=

b

del ciclo.

Compruebe el tiempo

Compruebe el momento
admisible.

&

Ejemplo de seleccion

M Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Gréfica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina2)
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 seleccion) El modelo LES16[1J-50 se selecciona temporalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.

El tiempo del ciclo aproximado se puede calcular utilizando el método 1; no
obstante, si se requiere un valor mas exacto, debera utilizarse el método 2.

[ Método 1: Compruebe la grafica el tiempo del ciclo. (Pagina 3)

Calcule el tiempo del ciclo utilizando
el siguiente método de calculo.
Tiempo de ciclo:

T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

T=T1+T2+T3+T4ls]|

e T1: Tiempo de aceleracion y T3:
El tiempo de deceleracion puede
obtenerse de la siguiente ecuacién.

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

® T2: Eltiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
L-05-V-(T1+T3)
\

T2 =

[s]

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

T4 =0.15[s]

Método 2: Calculo <Grafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 2)

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

T1 =V/a1 =220/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 =
Y
50 -0.5-220 - (0.04 + 0.04)
- 220
=0.19 [s]
T4 =0.15 [s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede
obtener como sigue:
T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.19 + 0.04 + 0.15
=0.42[s]

Compruebe el momento admisible. <Momento estatico admisible> (P4gina 3)
<Momento dinamico admisible> (P4gina 4)

Compruebe que el momento que se aplica al actuador se encuentra
dentro del rango admisible para las condiciones estaticas y para las

condiciones dinamicas.

Condiciones de funcionamiento

o \lasa de la pieza de trabajo: 1[kg] @ Condiciones de

. montaje de la pieza:
®\elocidad: 220 [mm/s]
®Posicidn de montaje: Vertical
eCarrera: 50 [mm]

® Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

) .
eTiempo de ciclo: 0.5 segundos |_200
LES16/Motor paso a paso  Vertical
4
3 Paso 5: LES1601K
= 3
o B
g 5 \ Paso 10:
g S, | LESt1601J
© \
=
g 1
)
0
0 100 200 300 400 500

Velocidad [mm/s]

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>

LES161/Motor paso a paso

1.80 | | |

1.60 100 mm/s =

1.40 /y
® 1.20 —
g - A 200 mm/s
g 0.80 | 300 mm/s />‘
|_ i

0.60 L1 = [

i g (B s e = =y
0.42] 4|00 ,lnmlls —

0.20
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Carrera [mm]

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LES16(1J-50.

SvVC

O

<Tiempo de ciclo>
LES16/Flector
350
300 \
250

200 \
150
100

L6 [mm]

50

0
0051152253
Carga de trabajo m [kg]

<Momento dinamico admisible>

200




Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccion del modelo Serie LES

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

* La siguiente grafica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.

Servomotor (24 VDC)

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

k)
)
°
o
£
©
o
=
0
Q
3]
Q2
[0
n

” LES

LESH

Servomotor (24 VDC)/Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
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Precauciones especificas
del producto
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Serie LES

Tiempo de ciclo (Guia)

1.80 |
1.60 100 mm/s /'/
1.40 />/
_ 120 _—
@ / 200 mm/s
é 1.00 /,/ -
K 300 mm/s L
F 080 " = _
0.60 /, —
’ ——ﬁ 400 mm/s
0.20 |
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Carrera [mm]

Condiciones de funcionamiento
Aceleracién/Deceleracion: 5000 mm/s?
Posicién de entrada: 0.5

Momento estatico admisible

Modelo LES8 LES16 LES25
Flector [N-m] 2 4.8 14.1
Torsor [N-m] 2 4.8 141
Flector transversal |  [N-m] 0.8 1.8 4.8

O
g




Seleccion del modelo Serie LES

o
(0]
Nota 1) Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo g
esté en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la pieza de trabajo esté en voladizo en dos =
direcciones, consulte el Software de Seleccién de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. I
.. .. Nota 2) Para disponer también de momento estatico, use un producto que se encuentre por debajo del ©
Momento dinamico admisible rango de la grafica. http://www.smcworld.com 85
(6]
.z .z o
Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s? o
= 1 o q (7]
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Procedimiento de Se|eccio’n | Para el modelo de elevada rigidez de la serie LESH, consulte la pagina 29. |

Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto

Serie LES

Seleccion del modelo 2

s Iu

e

Ejemplo de seleccion

Compruebe la fuerza

necesaria.

Compruebe el valor de ajuste
de la fuerza de empuije.

Compruebe el factor
de trabajo.

Condiciones de( o g 0190 N1 ePosicion d waie: Vertical dont sssos )
funcionamiento uerza de empuije: 90 [N] osicién de montaje: Vertical ascendente
®Masa de la pieza de trabajo: 1 [kg] ®Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 segundos
®Velocidad: 100 [mm/s] e Tiempo total del ciclo (B): 6 segundos
eCarrera: 100 [mm]
m Compruebe la fuerza necesaria. Peso de la mesa kgl
Calcule la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuie. Vieskle Carrera [mm]
Ejemplo de seleccion) ® Fuerza de empuije: 90 [N] 30 50 75 100 125 150
eMasa de la pieza de trabajo: 1 [kg] LES8 0.06 0.08 0.10 — — —
Por tanto, la fuerza necesaria aproximada LES16 | 0.10 0.13 0.18 0.20 — —
se puede obtener como 90 + 10 = 100 [N]. LES25 | 0.25 0.30 0.36 0.50 0.55 0.59

Seleccione el modelo objetivo basdndose en el valor de fuerza necesaria
aproximada con referencia a las caracteristicas técnicas (Paginas 11y 12).
Ejemplo de seleccion) Basandose en las caracteristicas técnicas,
®Fuerza necesaria aproximada: 100 [N]
®\/elocidad: 100 [mm/s]
Por lo tanto, se selecciona temporalmente
el modelo LES2501.
A continuacidn, calcule la fuerza necesaria para la operacién de empuje.
Si la posicion de montaje es vertical ascendente, afiada el
peso de la mesa del actuador.
Ejemplo de seleccién) Basandose en <Peso de la mesa>,
e LES25[ | Peso de la mesa : 0.5 [kg]
Por tanto, la fuerza necesaria se puede
obtener como 100 + 5 = 105 [N].

Compruebe el valor de ajuste de la fuerza de empuje.
<Grafica de valor de ajuste de la fuerza de empuje-fuerza> (P4gina 6)

Seleccione el modelo objetivo baséndose en el valor de fuerza necesaria
con referencia a la <Grafica de valor de ajuste de la fuerza de
empuje-fuerza> y compruebe el valor de ajuste de la fuerza de empuje.
Ejemplo de seleccion) Basandose en la grafica mostrada a la derecha,
eFuerza necesaria: 105 [N]
Por lo tanto, se selecciona temporalmente
el modelo LES25[ K.
El valor de ajuste de la fuerza de empuie es 40 [%).

Compruebe el factor de trabajo.

Compruebe el factor de trabajo admisible basandose en el valor de ajuste de

la fuerza de empuje con referencia al <Factor de trabajo admisible>.

Ejemplo de seleccién) Basandose en el <Factor de trabajo admisible>,
®Valor de ajuste de la fuerza de empuije: 40 [%)]
Por tanto, el factor de trabajo admisible
se puede obtener como 30 [%].

Calcule el factor de trabajo para las condiciones de trabajo y

compruebe que no supera el factor de trabajo admisible.

Ejemplo de seleccion) @ Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 segundos
e Tiempo total del ciclo (B): 6 segundos
Por tanto, el factor de trabajo se puede
obtener como 1.5/6 x 100 = 25 [%] y
éste sera el valor del rango admisible.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LES2501K-100,
Para el momento admisible, el procedimignto de seleccion es el mismo que en el control de posicionamignto.

5
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Z

# Si la posiciéon de montaje es vertical ascendente, afada el peso de la mesa.

LES25[ /Motor paso

a paso

200 |

[

180
160
140

Paso|8:

LES2501K ,
]

__—

120
/

100
80

—

Fuerza (N)

40

Paso 16: ITESZSDJ—

20

0
30

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

50

70

<Grafica de valor de ajuste de la fuerza de empuje-fuerza>

Factor de trabajo a

dmisible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Valor de ajuste de la fuerza de empuje (%) Factor de trabajo (%) | Tiempo de empuje continuo (minutos)
30 — —
50 0 menos 30 o menos 5 0 menos
70 o menos 20 o menos 3 0 menos
Servomotor (24 VDC)
Valor de ajuste de la fuerza de empuie (%) | Factor de trabajo (%) | Tiempo de empuje continuo (minutos)
50 — —
75 o0 menos 30 o menos 5 0 menos
100 o menos 20 0 menos 3 0 menos

= La fuerza de empuje del modelo LES8[JA es de hasta el 75%.

Posicion

. Control de empuije |

Tiempo

SvVC



Seleccion del modelo Serie LES
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Serie LES

Precision de la mesa

* Estos valores son valores iniciales aproximados.

Modelo

LES8 LES16 LES25

Paralelismo entre la cara B y la cara A

0.4 mm

Paralelismo de carrera entre la cara B y la cara A

Véase el gréfico 1.

Perpendicularidad entre la cara C y la cara A 0.2 mm
Tolerancia de dimensiéon M +0.3 mm
Tolerancia de dimension W +0.2 mm

[EIR] Paralelismo de carrera entre la cara By la cara A

0.5

g 0.4 /'//
~
§ 03
o /
3 T
g o2 =
© _~
S _
8 0.1

0

30 60 90 120

Carrera [mm]

150

N

Paralelismo de carrera:

Grado de desviacion de una galga para
cuadrantes cuando la mesa realiza una
carrera completa con el cuerpo fijado a
una superficie base de referencia.




Seleccion del modelo Serie LES

Deflexion de la mesa (valor de referencia)

* Estos valores son valores iniciales aproximados.

Momento flector

Desplazamiento de la mesa debido al

Momento torsor

Desplazamiento de la mesa debido al momento

Momento flector transversor

Desplazamiento de la mesa debido al

k)
)
°
o
£
©
o
=
0
Q
3]
Q2
[0
n

momento flector de la carga. Desplazamiento : flector lateral de la carga. Desplazamiento de la : momento torsor. Desplazamiento de la mesa
de la mesa cuando se aplican cargas a la mesa cuando se aplican cargas a la seccion de la seccién A cuando se aplican cargas ala | _
seccion marcada con la flecha con la mesa ! marcada con la flecha con la mesa sobresaliendo. ' seccion F con la mesa retraida. é’
sobresaliendo. ' |
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Mesa eléctrica de deslizamiento | Modelo compacto

Serie LE S

LESS, 16, 25

Forma de pedido

C€ N

LES

@™

o

J 1(6P|1
©0 6000 00 ® & ¢

9 Tipo de motor

0 Tamaiho 9 Posicion de montaje del motor
8 Modelo basico / Tipo R Cable
16
25
R
Modelo simétrico/ TipoL Mesa
L
Modelo de motor en linea / Tipo D
Mesa Cable
D ® \eog
060 6° 00|/
Motor
e Paso [mm] @ Carrera [mm]
f C
Simbolo| LES8 LES16 | LES25 arrera 30 | 50 | 75 [100]125|150
J 8 10 16 Modelo
K 4 5 8 LES8 (@& | @& | ® | — | — | —

LES16 (& | @ | ® ©® | — | —

LES25 o ®© © © & ©
= El tipo R/L no esta disponible con bloqueo.

@ Opcioén de motor e Opciones de cuerpo
— Sin opciones — Sin opciones
B Con bloqueo S Especificacion a prueba de polvo*

= El tipo R/L (equivalente a IP5X) lleva un rascador
montado en la cubierta anterior y juntas de
estanqueidad montadas en ambas cubiertas. El tipo
D lleva un rascador montado en la cubierta anterior.

Controladores/
Simbolo Tipo Drivers
compatibles
LECP6
_ Motor paso a paso LEGP1
(Servo/24 VDC) LECPA
Servomotor*
A (24 VDC) LECAG6

+* LES25DA no esta disponible.

A\Precaucién

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad EMC ha sido comprobada

combinando los actuadores eléctricos de la serie
LES con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la
configuracion del panel de control del cliente y de
la relacion con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no 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.

(2) Para la especificacion con servomotor (24
VDC), la conformidad EMC ha sido
probada instalando un kit de filtro de
ruidos (LEC-NFA).

Véase el kit de filtro de ruidos en la pag.
61. Consulte el Manual de funcionamiento
de LECA para la instalacion.

[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
alimentacion de clase 2 compatible con

UL1310.

s
El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador/driver actuador. ~____oocammmmmm T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LES16R.| 5" e
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. e
(2) Compruebe que la configuracion 1/O en paralelo coincide (NPN o PNP).
N © ® J

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descéargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

[Selecci()n del modelo

\

o)
[a)
>
Modelo basico (tipo R) Modelo simétrico (tipo L) Modelo de motor en linea (tipo D) S
S ]
i =
o
g
@ Montaje* @ Tipo de cable del actuador*! @ Longitud del cable del actuador [m] §
©
, . Tipo R | — Sin cable — Sin cable o T
Simbolg Montaje Tipo L Tipo D S Cable estandar*2 1 1.5 é
— Sin soporte lateral o () R Cable robético (cable flexible) 3 3 o)
[a)
H  |Con soporte lateral (4 uds.)| — o =1 En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5 z T
« Véanse mas detalles en la pag. 23. :estér)dar. Se!eg‘icione el cable robdtico para 8 8% <ln
as piezas moviles. * Sl
%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor = 10* % =1
paso a paso". B 15 =
Cc 20* @
* Bajo demanda (sdlo cable robético)

Véanse las especificaciones Nota 3) de la
pag. 11.

@ Longitud del cable I/0 [m]*! @ Montaje de controlador/driver

m Tipo de controlador/driver!

— Sin controlador/driver — Sin cable = Montaje con tornillo

6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D Montaje en rail DIN*

6P  |(Modelo de entrada de datos de paso)| PNP 3 3% «No se incluye el rail DIN. Pidalo por
iN LECP1+2 NPN 5 5%2 separado. ,

1P_|(Modelo sin programacion)| pnp +1 Si se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo Véanse mas detalles en la pag. 54.

AN LECPA*2 NPN de controlador/driver, no se puede seleccionar la

AP |(Modelo de entrada de impulsos)| pPNP longitud del cable I/O. Consulte la pagina 61 (para

LECP6/LECA®), la pagina 74 (para LECP1) o la
pagina 81 (para LECPA) si se requiere un cable I/O.
%2 Si se selecciona "Modelo de entrada de impulsos"

1 Consulte la pag. 52 para obtener detalles
acerca de las caracteristicas del controlador/

|
LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS ‘ [

driver. para el tipo de controlador/driver, la entrada de
2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor impulsos s6lo se puede utilizar con diferencial. Los
paso a paso". cables de 1.5 m solo se pueden usar con colector
abierto.
Controladores compatibles
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo sin programacion | Modelo de entrada de
de datos de paso de datos de paso _ impulsos

Tipo

Precauciones especificas
del producto

|

Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA

Caracteristicas

Entrada (de d

Controlador estandar

atos de paso)

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

Funcionamiento mediante
sefales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Servomotor
(24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

N¢ méximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos ‘ —X
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 53 ‘ Pagina 68 ‘ Pagina 75

O
g
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Serie LES

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LESS8L] LES16L] LES25[]

. | Carrera [mm] 30, 50, 75 30, 50, 75, 100 30, 50, 75, 100, 125, 150
-8 . N ) Horizontal 1 3 5

S| Cerga ce rabzjo ] Vertical 05 0.25 3 15 5 25
E Fuerza de empuije 30 a 70% [N] \%22)3) 6a15 4a10 23.5a55 15a 35 77 2180 432100
3 | Velocidad [mm/s] Nota 1) 3) 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400
@ | Velocidad de empuje [mm/s] 10a 20 20 10 a 20 20 10a 20 20

% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000

~§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05

@ | Paso del tornillo [mm] 4 8 5 \ 10 \ 8 \ 16

'% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] 224 50/20

E, Tipo de actuacion Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D)

8 | Tipo de guiado Guia lineal (tipo circulante)

g Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)

£| Tamaio del motor 020 [ (28 [ (42

~§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

& | Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

8 | Tensién nominal [V] 24 VDC £10%

.‘_:_’3 Consumo de energia [W] Nota 5) 18 69 45

".% Consumo de energia enreposo durante e funcionamiento [W) 929 7 15 13

g Consumo de energia max. instantanea [W] 027 35 69 67

§.§ Tipo Blogueo no magnetizante
%g Fuerza de retencion [N] ) 24 2.5 300 [ 48 500 77
E£| Consumo de energia [W] o 9) 4 3.6 5

5§ Tension nominal [V] 24 VDC +10%

Nota 1) La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 2.

Nota 2) La precisién de la fuerza de empuje es de +20% (fondo de escala).

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

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

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

Nota 6) 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. Excepto durante la operacion de empuje.

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

Nota 8) Unicamente con blogueo

Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afada el consumo de energia para el bloqueo.
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

o
(0]
°
o
1S
g
Caracteristicas técnicas 5
Servomotor (24 VDC) 3
Modelo LES8LIA LES16[ 1A LES257 A Nota1) o
. | Carrera [mm] 30, 50, 75 30, 50, 75, 100 30, 50, 75, 100, 125, 150
§ Caraa de trabaio [k Horizontal 1 3 5 )
S | Carga detrabajo [kl ™y ¢ i) 1 0.5 3 15 4 2 e
E Fuerza de empuje 50 a 100% [N] Nota2) 7.5a11 5a75 17.5a35 10a20 18 a 36 12a24 § N
3 | Velocidad [mm/s] 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 § I'_IlJ
§ Velocidad de empuje [mm/s] 10a20 20 10a20 20 10a20 20 5
' | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s? 5000 3
©
~§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05 2
& | Paso del tornillo [mm] 4 8 5 | 10 8 | 16 § —
= Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] o9 50/20 s
E Tipo de actuacion Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D) §
§ Tipo de guiado Guia lineal (tipo circulante) z T
g Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40 g 7))
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o menos (sin condensacion) ‘§ L_IIJ
& | Tamario del motor 020 028 042 g
3 | Salida de motor [W] 10 30 36 )
@ | Tipo de motor Servomotor (24 VDC)
'S | Encoder (sensor de desplazamiento angular) Fase A/B/Z incremental (800 pulsos/giro) —
@
‘s | Tensién nominal [V] 24 VDC +10% ©©
::-é Consumo de energia [W] Nota4) 42 68 97 <0
-§ Consumo de eneria en reposo durante ¢ funcionamiento [W] 929 8 (Horizontal)/19 (Vertical) 9 (Horizontal)/23 (Vertical) 16 (Horizontal)/32 (Vertical) (O] &)
S | Consumo de energia méx. instanténea [W] "6 71 102 111 H I'_IlJ
< &| Tipo Bloqueo no magnetizante
S%| Fuerza de retencion [N] e 24 | 25 300 | 48 500 | 77 0]
é_’% Consumo de energia [W] Not2 8) 4 3.6 5 1
SE[Tension nominal [V] 24 VDC £10% 8
Nota 1) El modelo LES25DA no esta disponible. -l
Nota 2) Los valores de fuerza de empuje para LES8LIA es del 50 al 75%. La precisién de la fuerza de empuije es de £20% (fondo de escala).
Nota 3) Resistencia a vibraciones: Supera la prueba entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccién paralela como perpendicular al husillo. (La
prueba se llevo a cabo con el actuador en el estado inicial). E
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el 5
actuador en el estado inicial). w
Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando. -
Nota 5) 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. Excepto durante la operacion de empuje.
Nota 6) El consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho E
valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico. O
Nota 7) Unicamente con bloqueo w
Nota 8) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo. |
Peso 8
g8
- - [&]
Motor paso a paso (Servio/24 VDC)/Servomotor (24 VDC) comun ke | €3
Sin bloqueo Con bloqueo é g
Carrera [mm] 30 50 75 100 125 150 30 50 75 100 125 150 S g
LESS (A) 045 | 054 | 059 — — — — — 0.66 — — — 3
LES16{ (A) 0.91 1.00 1.16 1.24 — — — — 1.29 1.37 — — N
Modelo LES257 (A) 1.81 2.07 2.41 3.21 3.44 3.68 — 2.34 2.68 3.48 3.71 3.95
LES8D(A) 0.40 0.52 0.58 — — — 0.47 0.59 0.65 — — —
LES16D(A) 0.77 0.90 1.11 1.20 — — 0.90 1.03 1.25 1.33 — —
LES25D 1.82 2.05 2.35 3.07 3.27 3.47 2.08 2.31 2.61 3.33 3.53 3.74
12
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Serie LES

Diseno: Modelo basico (tipo R) / Modelo simétrico (tipo L)

1

[ aby >

c-C

" Sd by

AT T

A-A =—D
H D
1 | |
R — ] )
|
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 | Motor — — 20 | Salida directa a cable| Resina sintética —
2 | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 21 | Anillo de amortiguacion | Acero estructural —
3 | Mesa Acero inoxidable |Tratamiento témico + Niguelado elecholfcamente 22 | Tope Acero estructural —
4 | Bloque de la guia| Acero inoxidable | Tratamiento térmico 23 | Casquillo — Solo especificacion a prueba de polvo
5 | Tornillo guia Acero inoxidable |Tratamiento térmico + Tratamiento especial 24 | Junta de polea NBR S6lo especificacion a prueba de polvo
6 | Placa final Aleacién de aluminio Anodizado 25 | Junta final NBR S6lo especificacion a prueba de polvo
7 | Cubierta de polea| Resina sintética — 26 | Rascador NBR Solo especificacion a prueba de polvo
8 | Cubierta final Resina sintética — 27 | Cubierta Resina sintética —
9 | Vastago Acero inoxidable — 28 | Guia de retorno | Resina sintética —
Acero estructural |Niquelado electroliticamente 29 | Soporte de cubierta| Acero inoxidable —
10 | Tope de cojinete Latén Niquelado electroliticamente 30 | Bola de acero Acero especial —
(LES25R/L] solamente) 31 | Bloqueo — Con bloqueo Unicamente
11 | Placa del motor | Acero estructural —
12 | Contratuerca Acero estructural Cromado Piezas de repuesto / Correa Repuestos / Tubo de grasa
13 | Conector hembra| Acero estructural |Niquelado electroliticamente Tamarfio Ref. de pedido Porcién aplicada| Ref. de pedido
14 | Polea del tornillo guia |Aleacion de aluminio — LES8} LE-D-1-1 Unidad de qu GR-S-010 (10 )
15 | Polea del motor |Aleacion de aluminio — LES167 LE-D-1-2 ndadcegual 5r.s-020 (20 g)
16 | Espaciador Acero inoxidable |LES25R/L Ginicamente LES25} LE-D-1-3
17 | Tope en el origen| Acero estructural |Niguelado electroliticamente LES25F A LE-D-1-4
18 | Cojinete — —
19 | Correa — —
13 SMC
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Diseno: Modelo de motor en linea/ Tipo D

I

A

1T I I AN

[ [

|

Lo [

'\

N

Y dd %

7 5% e

Paa gy p g g

s

Se envian juntos

30

o & D
t W I
A|© {}} @
H D
Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 | Motor — — 21 | Guia de retorno Resina sintética —
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Soporte de cubierta| Acero inoxidable —
3 | Mesa Acero inoxidable | yjghaamiento temice + e 23 | Bola de acero Acero especial —
4 | Bloque de la guia Acero inoxidable | Tratamiento térmico 24 | Cojinete — —
5 | Tornillo guia Acero inoxidable  |Tratamiento tmico + Tratamiento especial 25 | Anillo de amortiguacion| Acero estructural —
6 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado 26 | Cinta adhesiva — —
7 | Brida del motor Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Casquillo — S6lo especificacion a prueba de polvo
8 | Tope Acero estructural — 28 | Rascador NBR S6lo especificacion a prueba de polvo
9 | Cubierta del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 29 | Bloqueo — Con blogueo Unicamente
10 | Cubierta final Aleacion de aluminio Anodizado 30 | Soporte lateral Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Cubierta final del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Vastago Acero inoxidable — Piezas opcionales / Soporte lateral
Acero estructural |Niquelado electroliticamente Modelo Ref. de pedido
13 | Tope de cojinete Latén Niquelado electroliticamente LES8D LE-D-3-1
(LES25D0] solamente) LES16D LE-D-3-2
14 | Conector hembra | Acero estructural |Niguelado electroliticamente LES25D LE-D-3-3
15 | Buje (lado del tornillo guia)| Aleacion de aluminio —
16 | Buje (lado del motor) | Aleacién de aluminio —
17 | Espaciador Acero inoxidable [LES25D[] unicamente
18 | Salida directa a cable NBR —
19 | Arana NBR —
20 | Cubierta Resina sintética —
14
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[Selecci()n del modelo
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} LES

LESH

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LES

Dimensiones: Modelo basico / Tipo R

LES8R
10.5 (G-1)xH
H (s
& kS
Q =
2 . -

[S} ?°
- " E Fo0 - —6®-—o6 -—0 2
N~ (s}

N -

I
G x M4 x 0.7 prof. de rosca 8
23H9 (+8’025) prof. 3 J
Con bloqueo
Rango de trabajo de la mesa N 1)
(1] 1
—f-— —j-—
Final de carrera Origen Nota 2) E
[Origen] Nota 3 [Final de carrera]
F— i
12 F
Carrera (L)

A-A 35 +0.3
26.4
__4.1 (profundidad méx. tornillo) 9 121
H 2.1 (profundidad min. tornillo) 11 )
@3H9 (*0%°) prof. 1.5 L
[sV)
< 1o i
» LA « o
of ©,
6 x M3 x 0.5 Nota4) < 23
7
12.2 D D
2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 6
Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Cable del
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de motor

trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. o = o
) L ) } . Cable de & )
Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
bloque de la guia y causar problemas. 15 15
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.

bloqueo

Dimensiones [mm]
Modelo L D E F G H J
LES8RO-30J -0 945| 26 | 887| 625| 2 27 | 27
LES8ROI-50 -1 1375 | 46 [131.7[1055| 3 29 | 58
LES8RO-7500-00000 1625 | 50 |156.7 |130.5| 4 30 | 60

15 ZS\C



Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Dimensiones: Modelo basico / Tipo R

LES16R

G x M5 x 0.8 prof. de rosca 10

4H9 (*39%°) prof. 4

13 (G-1)xH
H
)
QU ~—B
@-—0-©-—0—-—o—-—
3 o
= = : A

24H9 (*3%%0) prof. 4

Rango de trabajo de la mesa N2 1)

[N 1
Final de carrera Origen Nota2) E
[Origen] Nota 3) [Final de carrera]
ol
14 F 16.5
Carrera (L) (2.3)
Cable del motor (2 x 95)

[\
ksl
A-A a
0.030 —

5.7 (profundidad méx. tornillo) 17 24H9 (* prof. 2 §
ool
27| (profundidad min. tornillo) 15.5 %;
I
i <

C x M4 x 0.7 Nota4)

=

20

20.1

15.8

(C/2-1)xD

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad maxima y minima de tornillo.

Dimensiones [mm]
Modelo L c D E F G H J
LES16ROC-3000-000000 1085| 4 | 38 [1023| 78 | 2 40 40
LES16ROC-50C00-00000 1365| 6 | 34 |1303| 106 | 2 78 78
LES16ROC-75000-00000 1805| 8 | 36 |1743| 150 | 4 36 72
LES16RCIC-100C0-00000 2055| 10 | 36 [1993| 175 | 5 36 | 108

ZSNC

Con bloqueo

@& & Cable del motor (2 x @5)
| & & Cable de blogueo (¢3.5)

72.5

47 +0.3
31
P
(9}
e | =1t & @
® <
)
L@ 1
MRS
N <
12.5

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8

Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
Cable del il <!
motor ot
Cable de el
bloqueo

16

[Selecci()n del modelo

\

} LES

LESH

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauciones especificas
del producto
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Serie LES

Dimensiones: Modelo basico / Tipo R

LES25R

G x M6 x 1 prof. de rosca 12

]

et

Final de carrera

21 (G-1)xH
H

le}
~—B S
Q
< =

) 3
& —b-—©o——90 %:

5 U 2
Te}

@5H9 (*59%°) prof. 5 B 6

Rango de rebajo d a mesa o2 !

[Origen] Nota 3)

1

A-A
7.3 (profundidad max. tornillo)

3.3 (profundidad min. tornillo)

C x M5 x 0.8 Nota 4)

Origen Nota2)
[Final de carrera\ E
r—— )
f
20 F 19.5
Carrera (L) (2.2)
(8}
IS
[o%
0.030 -
18 5H9 (59 prof. 2 8 Cable del motor (2 x 85)
o ol
5.5 =
[}
I
[Te)

30
[—

30

27

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 3) El numero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
blogue de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad maxima y minima de tornillo.

Dimensiones

[mm]
Modelo L C D E F G H J
LES25ROC-30010-C000000 1445 | 4 48 |133.5| 105 2 46 46
LES25RCICI-500001-C1000101C] 1705| 6 42 | 159.5| 131 2 84 84
LES25RC1-75001-C100000] 2045| 6 55 | 1935 | 165 2 112 | 112
LES25RCC-100C1C-C000100C] 2775| 8 50 |[266.5| 238 4 56 | 112
LES25RC0-125000-00000000 3025 8 55 |291.5| 263 4 59 | 118
LES25RCIC1-15001C1-CIC101010] 3275 8 62 |316.5| 288 4 62 | 124

17
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Con bloqueo

Cable del motor (2 x @5)

Cable de bloqueo (23.5)

66.5 +0.3
45.8
a
© )
o
- <o
() Se
&)
No A=
~
17.8
2 x M6 x 1 prof. de rosca 12
Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
Cable
del motor
Cable de 8£
bloqueo
9 15




Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LESSL
J
23H9 (*3%%%) prof. 3 4
s T
LQ =
g ~ E ™
[\ 1 .
T —— i — 5
Q
'La ~—B §O
o ?
a k3
(=)
G x M4 x 0.7 prof. de rosca 8 H 5
10.5 (G-1)xH
Rango de trabajo de la mesa Nota 1)
LI Sl
Final de carrera Origen Nota2) E
[Origen] Nota 3 [Final de ca?\ ra]
12 F
Carrera (L)
A-A 12.2 D D
6 X M3 x 0.5 Nota 4)
263 @3H9 (*3%%%) prof. 1.5 l—A
&0 f—o=
®
S|
[(e] :
2.1|l (profundidad min. tornillo) 11 —A
- : : 3.5
4.Jkprofundldad max. tornillo) 9

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El numero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.

Dimensiones [mm]
Modelo L D E F G H J
LES8LO-300]-00000 945| 26 | 887| 625| 2 27 | 27
LESS8LO-50]0-000000 137.5| 46 [131.7[1055| 3 29 | 58
LES8LO-7500-000000) 1625 | 50 |156.7 [1305| 4 30 | 60

Con bloqueo

Cable de bloqueo (3.5

2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 6

Cable del motor (2 x 05)

S
& Y]
IR
? o
i
12.1
26.4
35 0.3
Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
Cable
del motor
Cable El o el
(=92 N pa
de bloqueo LJ. -
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Serie LES

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LES16L

33.5

10.6

24H9 (*59%°) prof. 4

)
" a

© ‘ -
5 g |
ﬂ - —0-O-—6—-—6——0
o] ~—B
Q
G x M5 x 0.8 prof. de rosca 10 H
13 (G-1)xH
Rango de trabajo de la mesa o2 )
LI et
) ) E
Final de carrera Origen Nota2)
[Origen] Nota 3) [Final de carrera]
¥ - ]
hegp————
14 F 16.5
Carrera (L) (2.3)
A-A 15.8 (C2-1)xD
5.7 (profundidad méx. tomillo) D
2{7|(profundidad min. tomnillo) 37 — A
O . -~ —&-—-—0_Og
%f@é—@-—@—-—
) A aoas AN
SRS
oS
[\
15.5 A
.7 Nota 4) >t 4H +0.030 )
CxM4x0.7 " a5 9 (12050 ) pro

24H9 (*39%) prof. 2

Cable del motor (2 x 05)

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
blogue de la guia y causar problemas.

Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méaxima y minima de tornillo.

Dimensiones

[mm]
Modelo L C D E F G H J
LES16LO0-300001-0001000000 108.5 4 38 [1023| 78 2 40 40
LES16LC0-50000-00000C1C] 136.5 6 34 |130.3| 106 2 78 78
LES16LC0-75000-000000 180.5 8 36 |174.3| 150 4 36 72
LES16LCIC-1000101-C1010ICIC] 2055 | 10 36 |199.3| 175 5 36 108

19

O
g

4H9 (*3%%°) prof. 4

Con bloqueo

45

72.5

2xM4x0.7

Prof. de rosca 8

47 0.3

Conector

paso a paso

Cable
del motor

Cable

de bloqueo
q 15

Motor  Servomotor




Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LES25L
B-B 0.030 J
49 13.7 @5H9 (*0%%°) prof. 5 6
B -
L [Te)
© .
frs) ’: 5
- —@®——-—¢ Py
5] g
@ X/ 3o
—B é’
G x M6 x 1 prof. de rosca 12 H Z
21 (G-1)xF
Rango de trabajo de la mesa Mo )
m"— — -
Final de carrera Origen Nota2) E
[Origen] Nota 3) [Final de carrera]
I ——— =

20 F 19.5
Carrera (L) (2.2)
A-A
7.3 (profundidad max. tomillo) 27 (C/2-1)xD
3.3 (profundidad min. tomillo) 50 D
~—A
FauN
— O ——0 O
Olo--—a--—o- 620
o i
® M
C x M5 x 0.8 Noa4) E,H:A ~
&l

o5H9 (}9°%°) prof.2
4] Cable del motor (2 x @5)
o

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.
Nota 3) EI nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el
bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.

Dimensiones [mm]
Modelo L c D E F G H J
LES25L0-300]0-000000 1445| 4 48 |1335| 105 | 2 46 | 46
LES25L-5000-00000] 1705| 6 42 [1595| 131 | 2 84 | 84
LES25L00-7500-00000 2045| 6 55 [1935| 165 | 2 | 112 | 112
LES25LIC-10000-00000 2775| 8 50 |2665| 238 | 4 56 | 112
LES25L0-125000-00000 3025| 8 55 |2915| 263 | 4 59 | 118
LES25L-1500]0-00000 3275| 8 62 [3165| 288 | 4 62 | 124

ZSNC

Con bloqueo

17.8
~
70 ==
<
sl
© <| ©
o
2 x M6 x 1 prof. de rosca 12
[a\)
45.8
66.5 0.3
Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
Cable
del motor
Cable =l o FFI o
[=9e] [s\} L] e\J
oo @d HT
15
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Serie LES

Dimensiones: Modelo de motor en linea / Tipo D
LES8D A-A

# 1 seccion (carr. 30)
* 2 secciones (carr. 50, 75) 24H9 (59 ) prof. 4 47 32

5 4H9 (*0930') prof. 4
2 G xM5x0.8x10
Q [«
x - A
o R —=o I
! — — e ——
r 1
¥ © —A
Q
18.2 4.6 0" 2xM5x0.8x10
+ Montaje superior no disponible 11 F J
Rango de trabajo de la mesa M2 1)
1] Il
o)
Final de carrera Origen Nota 2) E £
[Origen] Neta 3) [Final de carrera] %
o— T ‘ ]
(1.5) 65
10 K 80.5 Longitud de cable ~280
Carrera (L)
0
s
c-c ( 0.025 ) E-
Para servomotor T 03H9 ('g™ ) prof. 1.5 2 2xM4x07x8
1 4 i » Tornillo de accionamiento manual o2 a8 :
4.1 (profundidad max. tornillo) y especificacion . %o
2|1 (profundidad min. tormill)) ~ @ prueba de polvo § BE]
~—C ©
- - [
@7 s e tof =1 o]
O = ~—C A
D x M3 x 0.5 Nota 6) S 8
12 B B 29.4
31 +0.3
Con bloqueo Conector
Motor  Servomotor

Cable de bloqueo (23.5)
paso a paso

Cable del motor (2 x 95) Cable
del motor

Longitud de cable ~280 de bloqueo

Cable @ gl
15

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.

Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 16 mm. El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es 95.5.
Nota 5) La mesa es mas baja que la cubierta del motor. Asegurese de que no interfiere con la pieza.
Nota 6) Si los pernos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.

Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.

Dimensiones [mm]

Modelo L | B D E F G J K
™ o0 | o | ms|us| 2 o | &
e 1245 w0 | o [wisfoas| « | 2 | o
Lest e 105 w0 [ o s |ws | 4 | @ |
21 2 S\NC



Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Dimensiones: Modelo de motor en linea / Tipo D

LES16D

* 2 secciones (carr. 30, 50, 75)

# 3 secciones (carr. 100) 155 40
+0.030 5 4H9 (*°9%) prof. 5
G xM6x1x12 @4H9 (*3°%° ) prof. 5 fie>
/I—=A
_ o e =
n
[} —A
Q
o J
o 2x M6 x1x12
+ Montaje superior no disponible 9 F (G/2-1) xJ
Rango de trabajo de la mesa Not2 1
. el
E ]
Final de carrera Origen Nota2) 2
[Origen] Neta 3) [Final de carrera] o
(1.5) 65
11.5 K 86 Longitud de cable =280
Carrera (L)
[sV)
s
c-C s
@4H9 (*3%%0 ) prof.2 S
57 profundidag mé.tomil)  Para Servomotor y s o aceionamiento manl (5™2) S 2xM5x0.8x8
— especificacion a 4.5 22 17.8
2.7 (profundidad min. tomilo) prueba de polvo 17 AP 2 .
~ f«— C <
8 T -
TR R R R i e JEP s
= ] - —-—o- 1o o@ﬁ f ¥ Yy 3
o
415 g —C
D x M4 x 0.7 Nota 6) 8 B 39.3
40.3 0.3
16 (D/2-1) x B =
Con bloqueo Conector
Cable de blogueo (23.5) Motor  Servomotor
paso a paso
Cable del motor (2 x 95 o
del motor L
= S
—
65 Cable

(1

.5)

149.5

Longitud de cable ~280

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen.
Asegurese de que ninguna pieza de trabajo montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

3]
\IEE

de bloqueo .
15

22

Nota 2) Posicidn tras el retorno al origen.
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 17 mm. El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es ¢5.5.
Nota 5) La mesa es mas baja que la cubierta del motor. Asegurese de que no interfiere con la pieza.
Nota 6) Si los pernos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.
Dimensiones [mm]
Modelo (L) B D E F G J K

LES16DCICI-3001C1-0101010100 193

LES16D00-30B00-00000] 2565 o0 | 4 |1025] 565 1851 955

LES16DCIC1-5001C1-C101C101C0 221

LES16D000-50B00-00000] 2845| o4 | 6 |1%05]65 | 4 38 11235

LES16DI1-750101-C1001000] 265

LES16D00-75B00-00000] 3285| o0 | 8 |Tr45]84 | 4 63 [1675

LES16DCI1-1001C1-CICI01010] 290

LES16D00-100B0C-000000] | 3535 S0 | 10 |1995)84 | 6 |44 |1925

ZS\VC

[Selecci()n del modelo

\

} LES

LESH

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

del producto

Precauciones especificas

|



Serie LES

Dimensiones: Modelo de motor en linea / Tipo D

LES25D A-A
# 2 secciones (carr. 30, 50, 75, 100)

# 3 secciones (carr. 125, 150)

22 60 5 5H9 (+8.030) prof. 5
GxM8x1.25x 16 05H9 (9% ) prof. 5
S T s
e b
[ H = - - |
i 2xM8x1.25x 16 —A
S * Montaje superior no disponible J
© 12 F (Gr2-1) xJ
Rango de trabajo de la mesa N2 s
1] 1 g
——t-— e E z
Final de carrera Origen Nota2) o)
[Origen] Nota 3) [Final de carrera Z
T ==
g =z
(1.5) 65
16 K 76.5 Longitud de cable =180
Carrera (L)
o
S
g Para la especificacion a prueba de polvo Py
c-c o5H9 (9% ) prof.2 g 2xM6x1x14
7.3 (profundidad max. tornillo) Torillo de accionamiento manual "2 39 5.8
3.3 (profundidad min. tornillo) 24 S5« c o '
— wn
L
5 — B AR O Ca (Y oo sl tat 38
S e - —6——o 1 o]
D x M5 x 0.8 Nota$6) 57 2 ¢ 56.8
» B 58.5 +0.3
27 (D/2-1)xB
Conector
Con bloqueo P
aso
C .
able de bloqueo (3.5) Motor
Cable del motor (2 x @5)
Cable
O del motor
(1.5) 65 Cable IE@I
117 Longitud de cable ~180 de bloqueo
Nota 1) Elrango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve
al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo . ;
montada sobre la mesa interfiera con las piezas e~ Dimensiones [mm]
trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. Modelo (L) B D E F G J K
Nota 2) Posicién tras el retorno al origen. LES25D1-30000-000000 214
Nota 3) IlEI r;t_]merlo’ ql:je aptarece elntrg parintesis Lr?d(ijca que LES25D1-30BOC-C0000000 2545 48 1335 81 4 19 121.5
a direccion de retorno al origen ha cambiado. LES25D1-500 -0 240
i i i i 42 159. 7 4 .
Nota )L it ente s colera i ety Lesasorseerurorn s 2 | © |199] 7] 4 % |97
hasta 4 mm. El tamafo del orificio de la LES25DL1-75-LIC ] 274 55 6 |1935| 96 4 64 |181.5
cubierta final del motor es 25.5. t:g;ggg:g:gﬂm'ggggg 21;5
Nota 5) La mesa es mas baja que la cubierta del motor. i - 50 8 266.5 | 144 4 89 2545
Nota 6) Si los pernos de fijacion de la pieza son demasiado LES25D(1-100BCC-CICICIC 387.5
largos, éstos pueden entrar en contacto con el LES25D1-12501C1-C101C0C00] 372
bloque de la guia y causar problemas. Use pernos LES25D[1-125B11-1C1C1C1C] 4125 55 8 2915 144 6 57 279.5
con una longitud intermedia entre la profundidad LES25D1-1500-00000 397
méxima y minima de torilo. LES25D1-150BL-00000] a75| %2 | 8 |9165| 14| 6 | 6953045
Soporte lateral
; ‘ :}% oE [mm]
i i ‘ Referencia Noa)| A B D E F G [Modelo aplicable
T e ‘ LE-D-3-1 | 45 |576| 67| 45 | 20 | 33 | LES8D
+— LE-D-3-2 | 60 | 74 83| 55 25 40 LES16D
F . A || ° LE-D-3-3 | 81 |99 |12 | 66 | 30 | 49 | LES25D
G B Nota) Referencias para 1 soporte lateral.

23
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez

Serie LESH

Seleccion del modelo 1 |

Procedimiento de Se|ecci6n ’Para el modelo compacto de la serie LES, consulte la pagina 1.‘

Compruebe la carga de
trabajo-velocidad.

Ejemplo de seleccion

Compruebe el tiempo

’@ del ciclo.

momento

’ Compruebe el
admisible.

y velocidad con referencia a la <Grafica de velocidad-carga de trabajo>.

Ejemplo de seleccion) El modelo LESH16[1J-50 se selecciona temporalmente basandose en la

grafica mostrada a la derecha.

Compruebe el tiempo del ciclo.

w Compruebe la carga de trabajo-velocidad. <Gréfica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 26)
Seleccione el modelo objetivo basandose en la masa de la pieza de trabajo

El tiempo del ciclo aproximado se puede calcular utilizando el método 1; no

obstante, si se requiere un valor mas exacto, debera utilizarse el método 2.

+ Aunque es posible realizar una seleccion adecuada utilizando el método 1, dicho célculo se basa en el estado en

el que la carga es maxima. Por ello, si se requiere una seleccion mas detallada de cada cara, use el método 2.

[ Método 1: Compruebe la grafica el tiempo del ciclo. (Pagina 27)

] LESH16/Motor paso a paso  Vertical

-

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]|

® T1: Tiempo de aceleracion y T3:
El tiempo de deceleracion puede
obtenerse de la siguiente ecuacion.

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

® T2: Eltiempo a velocidad constante puede
hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
L-05-V-(T1+T3)
\Y

T2 =

[s]

® T4: El tiempo de fijacién 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.

T4=0.15[s]

.

Método 2: Calculo <Gréafica de velocidad-carga de trabajo> (Pagina 26)

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

T1 =V/a1 = 220/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 220/5000 = 0.04 [s]
L-05-V-(T1+T3)

N

T2 =
v
50 - 0.5-220 - (0.04 + 0.04)
220
=0.19s]
T4=0.15[s]

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

T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.19+0.04 + 0.15
=0.42[s]

Compruebe el momento admisible. <Momento estatico admisible> (Pagina 27)
<Momento dindamico admisible> (P4gina 28)

Compruebe que el momento que se aplica al actuador se encuentra
dentro del rango admisible para las condiciones estaticas y para las

condiciones dinamicas.

Basandose en el resultado del célculo anterior, se seleccionara el modelo LESH16[1J-50 .

ZSNC

Aim

Condiciones de funcionamiento

N

o \lasa de la pieza de trabajo: 1 [kg] ®Montaje de la pieza:
®Velocidad: 220 [mm/s]
®Posicion de montaje: Vertical
eCarrera: 50 [mm]

® Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

e Tiempo de ciclo: 0.5 segundos 200

J

Carga de trabajo [kg]

I

,|Paso 5 (LESH16LIK)
1.5

; Paso 10 (LESH1601J)

~N’

05 IS

0 A

0 50 100 150 200 250 300 350 400

Velocidad [mm/s]

LESH16[/Motor paso a paso

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>

1.80 ‘ ‘ ‘
1.60 100 mm/s P
1.40 /\’

@ 1.20 _|

g Joo A 200 mm/s

5 0'80 1 300 mm/s =

|_ A
0.60 o ] —
L L | —T——T
04222 =400 mm/s -
0.20

30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Carrera [mm]
<Tiempo de ciclo>
LESH16/Flector
2000 \
1500
< \
E 1000 \\
3 N
500
m
any
\/)Mep

0
L4 0 05 10 15 20

Carga de trabajo m [kg]

<Momento dinamico admisible>



Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccién del modelo Serie LESH

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

+ La siguiente gréfica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100%.

Servomotor (24 VDC)

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

k)
)
°
o
£
©
o
=
0
Q
3]
Q2
[0
n

LESH

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

|

LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS
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Horizontal Vertical Horizontal Vertical
BT T ] b T T 1] BT T T 1] " N
§ 2Paso4(LESH8DK) § 0 .faso4(LESH8DK) § ) Paso 4 (LES8[JAK) §0‘45 2s0 4 ( )
o o U o o
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005 005
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= = = =
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s ¢ s 8 I
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o o '~ k S ) S 1
5! & . TN 5 5
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0
0o 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 20 300 30 400 Uo 50 100 150 200 250 300 350 400 450 00 50 100 150 200 250 300 350 400 450
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R
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10 - 45 e — 3
_ [Paso 8 (LESH25CK) _[Paso 8 (LESH250K) Paso 8 (LESH2501AK) Paso 8 ILEISHIZSIDAIK)
o) S = 0 525
g 2 g T2
o 17 o
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Serie LESH

Tiempo de ciclo (Guia)

1.80 | |
1.60 100 mm/s /'/
1.40 />/
1.20 —
@ / 200 mm/s
é 1.00 /,/ ]
ko) 300 mm/s —
F 080 " = _
0.60 /, —
’ --—ﬁ 400 mm/s
0.20 |
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Carrera [mm]

Condiciones de funcionamiento
Aceleracién/Deceleracion: 5000 mm/s2
Posicién de entrada: 0.5

Momento estatico admisible

Modelo LESH8 | LESH16 LESH25
Carrera [mm] | 50 | 75 | 50 [100| 50 | 100|150
Flector [N-m] 11

26 43 77 | 112 | 155
Torsor [N-m] 11
Flector transversal | [N-m] 12 48 146 | 177 | 152
27
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Momento dinamico admisible

Seleccion del modelo Serie LESH

+ Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de
trabajo estd en voladizo en una direccion. Si el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en
voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener
una confirmacién. http://www.smcworld.com

Aceleraciéon/Deceleracion

5000 mm/s?

k)
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°
o
£
0]
o
=
0
Q
3]
Q2
[0
n

SvVC

O

= . .z .
'S | Direccion de voladizo de carga Modelo
o H
& | m: Carga de trabajo [kg]
= PR o
@ | Me: Momento dindmico admisible [N-m]
O | L : Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LESHS LESH16 LESH25 g
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez

Serie LESH

Seleccion del modelo 2 |

=
-

Procedimiento de se|ecci6n ’ Para el modelo compacto de la serie LES, consulte la pagina 5. ‘

5 )

=

Ejemplo de seleccion

Condiciones de
funcionamiento

Compruebe la fuerza

necesaria.

Compruebe el valor de ajuste
de la fuerza de empuije.

’ Compruebe el factor
de trabajo.

-

e Fuerza de empuje: 90 [N]

®\elocidad: 100 [mm/s]

eCarrera: 100 [mm]

L

®Posicion de montaje: Vertical ascendente
e Masa de la pieza de trabajo: 1 [kg] ®Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 segundos

e Tiempo total del ciclo (B): 6 segundos

m Compruebe la fuerza necesaria.

Calcule la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuije.
Ejemplo de seleccién) ® Fuerza de empuje: 90 [N]
®Masa de la pieza de trabajo: 1 [kg]
Por tanto, la fuerza necesaria aproximada
se puede obtener como 90 + 10 = 100 [N].
Seleccione el modelo objetivo basdndose en el valor de fuerza necesaria
aproximada con referencia a las caracteristicas técnicas (Paginas 35y 36).
Ejemplo de seleccién) Basandose en las caracteristicas técnicas,
®Fuerza necesaria aproximada: 100 [N]
®Velocidad: 100 [mm/s]
Por lo tanto, se selecciona temporalmente
el modelo LESH25L] .
A continuacidn, calcule la fuerza necesaria para la operacién de empuje.
Si la posicion de montaje es vertical ascendente, afiada el
peso de la mesa del actuador.
Ejemplo de seleccién) Basandose en <Peso de la mesa>,
e ESH25[1: 1.3 [kq]
Por tanto, la fuerza necesaria se puede
obtener como 100 + 13 = 113 [N].

m Compruebe el valor de ajuste de la fuerza de empuije.

<Gréfica de valor de ajuste de la fuerza de empuje-fuerza> (P4gina 30)

Seleccione el modelo objetivo basandose en el valor de fuerza
necesaria con referencia a la <Gréfica de valor de ajuste de la fuerza de
empuje-fuerza> y compruebe el valor de ajuste de la fuerza de empuie.
Ejemplo de seleccion) Basandose en la gréfica mostrada a la derecha,
®Fuerza necesaria: 113 [N]
Por lo tanto, se selecciona temporalmente el
modelo LESH2501K .
El valor de ajuste de la fuerza de empuie es 40 [%].

m Compruebe el factor de trabajo.

Compruebe el factor de trabajo admisible basandose en el

valor de ajuste de la fuerza de empuje con referencia al

<Factor de trabajo admisible>.

Ejemplo de seleccion) Basandose en <Factor de trabajo admisible>
®Valor de ajuste de la fuerza de empuije: 40 [%)]
Por tanto, el factor de trabajo admisible se
puede obtener como 30 [%).

Calcule el factor de trabajo para las condiciones de trabajo y compruebe

que no supera el factor de trabajo admisible.

Ejemplo de seleccion) e Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 segundos
 Tiempo total del ciclo (B): 6 sequndos
Por tanto, el factor de trabajo se puede obtener como 1.5/6
x 100 =25 [%] y éste serd el valor del rango admisible.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionard el modelo LESH25LIK-100.
Para el momento admisible, el procedimiento de seleccion s el mismo que en el control de posicionamignto.

29

~
Z

Peso de la mesa [ka]
Carrera [mm]
Modelo
50 75 100 150
LESH8 0.2 0.3 — —
LESH16 0.4 — 0.7 —
LESH25 0.9 — 1.3 1.7

+ Si la posiciéon de montaje es vertical ascendente, ahada el peso de la mesa.

LESH25[ /Motor paso a paso

160 __Paso 8: LESH25LIK
160 ——Paso 8: |
~ 140 //
€ 120 —
g 100
S 80 ==
L 60 /(
40 Paso 16: LESH25[ 1J-
20 i
0
30 50 70
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

<Gréfica de valor de ajuste de la fuerza de empuje-fuerza>

Factor de trabajo admisible
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Valor de ajuste de la fuerza de empuje (%)| Factor de trabajo (%) | Tiempo de empuje continuo (minutos)
30 — —
50 0 menos 30 o menos 5 0 menos
70 o menos 20 o menos 3 0 menos
Servomotor (24 VDC)
Valor de ajuste de la fuerza de empuje (%)| Factor de trabajo (%) | Tiempo de empuje continuo (minutos)
50 — —
75 0 menos 30 0 menos 5 0 menos
100 o menos 20 0 menos 3 0 menos

= La fuerza de empuje del modelo LESH8[JA es de hasta el 75%.

. Control de empuije |

Posicion

SvVC

Tiempo



Seleccion del modelo Serie LESH
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Serie LESH

Precision de la mesa = Estos valores son valores iniciales aproximados.

Holgura
radial

L

Modelo LESH8 | LESH16 | LESH25 Tabla 1] Paralelismo entre la cara B y la cara A
Paralelismo entre la cara B y la cara A [mm] Véase la tabla 1. Modelo Carrera [mm]
Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A [mm] Véase el grafico 1. 50 75 100 150
Perpendicularidad entre la cara C y la cara A [mm] 0.05 ‘ 0.05 ‘ 0.05 LESH8 0.055 0.065 — —
Tolerancia de dimension M [mm] +0.3 LESH16 0.05 — 0.08 —
Tolerancia de dimension W [mm] +0.2 LESH25 0.06 — 0.08 0.125
Holgura radial [um] -4a0 | -10a0 [ -14a0

Paralelismo de carrera entre la cara B y la cara A

0.14
€ 0.12
£
Z //
2 0.1 //
§ 0.08
3 0.06 //
g 1
2 904 e Paralelismo de carrera:
3 Grado de desviacion de una galga para
Es 0.02 cuadrantes cuando la mesa realiza una
carrera completa con el cuerpo fijado a
00 50 100 150 una superficie base de referencia.
Carrera [mm]

31
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Seleccion del modelo Serie LESH

Deflexion de la mesa (valor de referencia)

* Estos valores son valores iniciales aproximados.

Desplazamiento de la mesa debido al momento
flector de la carga. Desplazamiento de la mesa
cuando se aplican cargas a la seccién marcada

con la flecha con la mesa sobresaliendo.

Desplazamiento de la mesa debido al momento
flector lateral de la carga. Desplazamiento de la
mesa cuando se aplican cargas a la seccion

marcada con la flecha con la mesa sobresaliendo.

I

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor.
Desplazamiento de la mesa de la seccién A cuando se
aplican cargas a la seccién F con la mesa retraida.

A
&
3

F

I

" T go og [@) 5 © :
—| o o o %
! ) _ H
Lr: Distancia entre el centro de Lr
] i la mesa y el centro de
i 1 u gravedad de la pieza de
S — trabajo
LESHS8 LESHS8 LESHS8 Lr =70 mm
B g g
£ 020 I £ 010 i i £ 003
g LESH8-75 | 8 008 LESH8L-75 | g LESH8-50 |
g 0.15 < £ ] £ P
o « @ 0.02
© » 0.06 © L~
© 0.10 ° 8
2 LESH8[-50 £ 04 £ P
£ o 7 —— £ £ 0.01 / LESH81-75 —|
E . | — E 0.02 LlESH8|:||-50 — E .
[=% [=% o
g g [ | 8
& 0.00 & 0.00 & 0.00
0 20 40 60 0 20 40 60 0 25 50 75 100 125
Carga [N] Carga [N] Carga [N]
LESH16 LESH16 LESH16 Lr =120 mm
g 0.50 T g 0.3 | é 0.08 P
o LESH160-100 3 LESH160-100 ] ] 160100 —
o 0.40 ] @
£ £ g 0.06
< s 0.2 ©
» 0.30 P ®
8 ° LESH1601-50 S 0.04
g, 0.20 LESH1601-50- g, 04 - —] é LESH16-50 —
€ 010 — | g |~ g 0.02
< < <
Qo Q. o
(7] (7] (7}
& 0.00 & 00 & 0.00
50 100 150 200 0 50 100 150 200 0 100 200 300 400
Carga [N] Carga [N] Carga [N]
LESH25 LESH25 LESH25 Lr = 200 mm
= = =
8 LESH250-1 50// g LESH251-100 — S } | }
@ A @ [ A | o LESH2501-100 _ |
£ 0.60 — £ 03 7T g 0.15 =
° - : LESH257-150- o
8 A LESH250-100 8 8 -
o 040 - o 02 = S 0.10
= / c = A~ LESH2501-50]
kS kS = kS
§ 020 / § o1 // LESH260FS0 | § 0.05 -
N . | — N . N .
s — 1| ESH25(1-50 —| s = s L—T LESH257-150 __|
2 ] 1| 2 g |
2 0.00 2 00 2 0.00
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800

Carga [N]

Carga [N]

Carga [N]

O
g

32

k)
)
°
o
£
©
o
=
0
Q
3]
Q2
[0
n

LESH

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

|

LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS

Precauciones especificas
del producto
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez

Motor paso a paso (servo/24 vbc) X Servomotor (24 vDC)

Serie LES

LESHS, 16, 25

Forma de pedido

C€ N

LESH

@™
o

J 1/6P|1
©0 60006 00 0 ®¢

9 Tipo de motor

0 Tamaio 9 Posicion de montaje del motor
8 Modelo basico / Tipo R Cable
16 Motor
= — |
R o o O
220 8 &
Mesa
Modelo simétrico/ TipoL  \;.c4
L
Modelo de motor en linea / Tipo D
Mesa Cable
D
"0_0: 030 , =
Motor,
0 Paso [mm] e Carrera [mm]
Simbolo| LESH8 | LESH16 | LESH25 Carrera
J 8 10 16 Modelo 20|y iy
K 4 5 8 LESHS8 o | @ — | —
LESH16 o | — [ ] —
LESH25 (] — [ ] o

= El tipo R/L no esta disponible con bloqueo.

@ Opcioén de motor e Opciones de cuerpo
— Sin opciones — Sin opciones
B Con bloqueo S Especificacion a prueba de polvo™

= El tipo R/L (equivalente a IP5X) lleva un rascador

montado en la cubierta anterior y juntas de
estanqueidad montadas en ambas cubiertas. El tipo
D lleva un rascador montado en la cubierta anterior.

Controladores/
Simbolg Tipo Drivers
compatibles
LECP6
_ Motor paso a paso LEGP1
(Servo/24 VDC) LECPA
Servomotor*
A (24 VDC) LECA6

*

LESH25DA no esta disponible.

fuente de alimentacién

A\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad EMC ha sido comprobada

combinando los actuadores eléctricos de la serie
LES con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la
configuracion del panel de control del cliente y de
la relacion con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no sera 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.

@ Para la especificacion con servomotor (24
VDC), la conformidad EMC ha sido
probada instalando un kit de filtro de ruidos
(LEC-NFA).

Véase el kit de filtro de ruidos en la pag.
61. Consulte el Manual de funcionamiento
de LECA para la instalacién.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con el

estandar UL, debera utilizarse el actuador

eléctrico y el controlador/driver con una

de clase 2

compatible con UL1310.

-

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador/driver actuador. ~______occmmemmTTTTTTT
<Compruebe lo siguiente antes del uso> LESH15HJ - 50 e
(1 Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador/driver. e
(2) Compruebe que la configuracion 1/O en paralelo coincide (NPN o PNP). @ %
J

= Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smcworld.com
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Modelo basico (tipo

R) Modelo simétrico (tipo L)

Modelo de motor en linea (tipo D)

@ Montaje* @ Tipo de cable del actuador*! @ Longitud del cable del actuador [m]
. " Tipo R| = Sin cable - Sin cable
Simbol Montaje i Tipo D
1Mool . TipolL | 1P S Cable estandar*2 1 1.5
— Sin soporte lateral [ J [ ) R Cable robético (cable flexible) 3 3
H | Consoporte lateral (4 uds.)| — [ ] =1 En las piezas fijas debe usarse el cable 5 5
« Véanse mas detalles en la pag. 48. estandar. Seleccione el cable robdtico para 8 8*
las piezas moviles. A 10%
%2 Solo disponible para el motor de tipo "Motor "
paso a paso". B 15
C 20*

m Tipo de controlador/driver+!

® Longitud del cable /0 [m]*'

* Bajo demanda (sdlo cable robético)
Véanse las especificaciones Nota 3) de la pag. 35.

@ Montaje de controlador/driver

1 Consulte la pag. 52 para obtener detalles
acerca de las caracteristicas del controlador/

driver.

#2 S6lo disponible para el motor de tipo "Motor

paso a paso".

Controladores/Drivers compatibles

LECP6/LECA®), la pagina 74 (para LECP1) o la
pagina 81 (para LECPA) si se requiere un cable /0.
=2 Si se selecciona "Modelo de entrada de impulsos" para
el tipo de controlador/driver, la entrada de impulsos
sélo se puede utilizar con diferencial. Los cables de

1.5 m sdlo se pueden usar con colector abierto.

— Sin controlador/driver — Sin cable = Montaje con tornillo
6N LECP6/LECA6 NPN 1 1.5 D Montaje en rail DIN*
6P | (Modelo de entrada de datos de paso)| PNP 3 3%2 x No se incluye el rail DIN. Pidalo por
iN LECP1+2 NPN 5 5#2 separado.

1P | (Modelo sin programacion) | PNP x1 Sj se selecciona "Sin controlador/driver" en el tipo de Véanse mas detalles en la pag. 54.
AN LECPA*2 NPN controlador/driver, no se puede seleccionar la longitud

AP |(Modelo de entrada de impulsos)| PNP del cable 1/0. Consulte la pégina 61 (para

de datos
de paso

Tipo

Modelo de entrada

Modelo de entrada
de datos
de paso

Modelo sin programacion

Modelo de entrada de impulsos

LECPA

Serie

LECP6

LECA6

LECP1

Caracteristicas

Entrada

Controlador estandar

(de datos de paso)

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

Funcionamiento
mediante sefales de impulso

Motorcompatle | Moo i< paso S Voo e 5 e

N¢ méximo de datos de paso 64 puntos 14 puntos ‘ —
Tension de alimentacion 24VDC

Pagina de referencia Pagina 53 ‘ Pagina 68 ‘ Pagina 75

N
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Serie LESH

Caracteristicas técnicas

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Tensién nominal [V]

24 VDC =10%

Modelo LESH8] LESH160] LESH250]

5 Carrera [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150

° Crgade abajog] 1 Horizontal 2 1 6 4 9 6
‘3 Vertical 0.5 0.25 2 1 4 2
S | Fuerza de empuje [N] 30% a 70% No22 9 6ai5 4a10 23.5a55 15a35 77 a180 43a100
$ | Velocidad [mm/s] Neta 1) 3) 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400
& | Velocidad de empuje [mm/s] 10a20 20 10a20 20 10a20 20
E Aceleracidn/deceleracion max. [mm/s?] 5000

~§ Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05

@ | Paso del tornillo [mm] 4 8 5 [ 10 [ 8 [ 16
S | Resistencia impactos/vibraciones [m/s?] Nota4) 50/20

‘% Tipo de actuacion Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D)

'g Tipo de guiado Guia lineal (tipo circulante)

© | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

© Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o0 menos (sin condensacion)

& | Tamanio del motor 020 28 [ 42

~§ Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

& | Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

‘% Tension nominal [V] 24 VDC £10%

-'.g Consumo de energia [W] Nota 5) 20 43 67

E Consumo de energia en reposo durante el funcionamiento [W] o2 ) 7 15 13

§ Consumo de energia méx. instantanea [W] Nola7) 35 60 74
§§ Tipo Blogueo no magnetizante
Eg Fuerza de retencion [N] |, .. 24 25 300 48 500 77
£<| Consumo de energia [W] Nota® 4 3.6 5

s

Nota 1) La velocidad varia en funcién de la carga de trabajo. Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 26.
Nota 2) La precision de la fuerza de empuje es de +20% (fondo de escala).

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

Nota 4) Resistencia a vibraciones: Supera la prueba entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La

los 5 m, disminuiré en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el

actuador en el estado inicial).

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

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

Nota 7) EI consumo de energia maximo instantaneo (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho

35

detenido en la posicion de ajuste. Excepto durante la operacion de empuje.

valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.
Nota 8) Unicamente con bloqueo
Nota 9) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

o
(0]
°
o
IS
3
Caracteristicas técnicas 5
g
Servomotor (24 VDC) 3
Modelo LESH8IA LESH160JA LESH25F A Nota 1) -
Carrera [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
Caraa de trabalo [k Horizontal 2 1 5 2.5 6 4
arga de trabajo kgl ™y o ptical 05 0.25 2 1 25 15
Fuerza de empuje 50 a 100% [N] Nota2) 7.5a11 5a75 17.5a35 10a20 18 a 36 12a24 n
Velocidad [mm/s] 10 a 200 20 a 400 10 a 200 20 a 400 10 a 150 20 a 400 E
Velocidad de empuje [mm/s] Nota2) 10a 20 20 10220 20 10a 20 20
Aceleracidn/deceleracion max. [mm/s?] 5000
Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
Paso del tornillo [mm] 4 8 5 | 10 \ 8 | 16
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s? 023 50/20

Tipo de actuacion

Husillo trapecial + correa (tipo R/L), husillo trapecial (tipo D)

Tipo de guiado

Guia lineal (tipo circulante)

caunidaddeblogieo. | Garacteristicas técnicas eléctricas| Caracteristicas técnicas del actuador

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o0 menos (sin condensacion)

Tamaiio del motor 020 28 42

Salida de motor [W] 10 30 36

Tipo de motor Servomotor (24 VDC)

Encoder Fase A/B/Z incremental (800 pulsos/giro)

Tensién nominal [V] 24 VDC +10%

Consumo de energia [W] Nota 4) 58 84 144
Consumo de energiaen reposo durante ! funcionamignto [W] 221 4 (Horizontal)/7 (Vertical) 2 (Horizontal)/15 (Vertical) 4 (Horizontal)/43 (Vertical)
Consumo de energia max, instanténea [W] Moi26) 84 124 158

Tipo Bloqueo no magnetizante

Fuerza de retencion [N] | 24 | 25 300 | 48 500 | 77
Consumo de energia [W] Not28) 3.5 2.9 5

Tensiéon nominal [V] 24 VDC =10%

Nota 1) El modelo LESH25DA no esta disponible.
Nota 2) Los valores de fuerza de empuje para LESH8[JA es del 50 al 75%. La precision de la fuerza de empuje es de +20% (fondo de escala).
Nota 3) Resistencia a vibraciones: Supera la prueba entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiz tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La
prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el

actuador en el estado inicial).

Nota 4) El consumo de energia (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 5) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador esta

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

LECA6
LECP6

LEC-G

detenido en la posicion de ajuste. Excepto durante la operaciéon de empuje.

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

valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.
Nota 7) Unicamente con bloqueo
Nota 8) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

LECPA | LECP1

del producto

Peso
Motor paso a paso (Servio/24 VDC)/Servomotor (24 VDC) comun
Modelo Modelo basico (tipo R) / Modelo simétrico (tipo L) Modelo de motor en linea / Tipo D
LESHS8}(A) LESH16F(A)] LESH25f(A) LESHSD(A) | LESH16D(A) LESH25D
Carrera [mm] 50 | 75 50 | 100 | 50 | 100 | 150 | 50 | 75 50 | 100 | 50 | 100 | 150
Peso del producto [kg]|_Sin blogueo | 0.55 | 0.70 | 1.15 | 1.60 | 2.50 | 3.30 | 4.26 | 0.57 | 0.70 | 1.25 [ 1.70 | 252 | 3.27 | 3.60
Conbloqueo| — | 076 | — |1.71 | 284 | 364 | 460 | 063 | 0.76 | 1.36 | 1.81 | 2.86 | 3.61 | 3.94

O
g
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Serie LESH

Diseno: Modelo basico (tipo R) / Modelo simétrico (tipo L)
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Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota N° Descripcion Material Nota
1 | Motor — — 22 | Casquillo — S6lo especificacion a prueba de polvo
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 23 | Junta de polea NBR S6lo especificacidn a prueba de polvo
3 | Mesa Acero inoxidable | Tratamiento térmico + niquelado electrolitico 24 | Junta final NBR S6lo especificacion a prueba de polvo
4 | Bloque de la guia| Acero inoxidable Tratamiento térmico 25 | Rascador NBR Sdlo especificacion a prueba de polvolVastago
5 | Tornillo guia Acero inoxidable |Tratamiento térmico + ratamiento especial 26 | Cubierta Resina sintética —
6 | Placa final Aleacién de aluminio Anodizado 27 | Guia de retorno | Resina sintética —
7 | Cubierta de polea | Resina sintética — 28 | Rascador Acero inoxidable + NBR Guia lineal
8 | Cubierta final Resina sintética — 29 | Bola de acero Acero especial —
9 | Vastago Acero inoxidable — 30 | Bloqueo — Con blogueo Unicamente
10 | Tope de cojinete Acero estructural Niqyelado electrgl_iticamente
Laton S Salamenia) Piezas de repuesto / Correa
11 | Placa del motor | Acero estructural Modelo Ref. de pedido
12 | Contratuerca Acero estructural Cromado LESH8] LE-D-1-1
13 | Conector hembra| Acero estructural |Niquelado electroliticamente LESH16] LE-D-1-2
14 | Polea del tornillo guia|Aleacion de aluminio — LESH25] LE-D-1-3
15 | Polea del motor |Aleacion de aluminio — LESH25]A LE-D-1-4
16 | Espaciador Acero inoxidable |LESH25R/LC] unicamente
17 | Tope en el origen| Acero estructural |Niquelado electroliticamente
18 | Cojinete — — Repuestos / Tubo de grasa
19 | Correa — — Porcién aplicada]  Ref. de pedido
20 | Salida directa a cable| Resina sintética — Unidad de guia GR-S-010 (10 g)
21 | Anillo de amortiguacion | Acero estructural — GR-5-020 (20 g)
37 2 S\NC



Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Diseno: Modelo de motor en linea / Tipo D
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Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota N® Descripcion Material Nota
1 | Motor — — 22 | Bola de acero Acero especial —
2 | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 23 | Cojinete — —
3 | Mesa Acero inoxidable ratamiento térmico + 24 | Anillo de amortiguacion| Acero estructural —
4 | Bloque de la guia Acero inoxidable | Tratamiento térmico 25 | Cinta adhesiva — —
5 Tornillc.:: guia AcgrP inoxidabllel e oo 26 | Rascador NBR Sélo especificacién a
6 | Placa final Aleacién de aluminio Anodizado prueba de polvo/Vastago
7 | Brida del motor Aleacién de aluminio Anodizado 27 | Bloqueo — Con blogueo Unicamente
8 | Cubierta del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 28 | Soporte lateral Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado
10 | Cubierta final del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Vastago Acero inoxidable — Piezas opcionales / Soporte lateral
Acero estructural  |Niquelado electroliticamente Modelo Ref. de pedido
12 | Tope de cojinete Latén Niquelado electroliticamente LESH8D LE-D-3-1
(LESH25D] solamente) LESH16D LE-D-3-2
13 | Conector hembra Acero estructural  |Niquelado electroliicamente LESH25D LE-D-3-3
14 | Buje (lado del tornillo guia) | Aleacion de aluminio —
15 | Buje (lado del motor)|Aleacion de aluminio —
16 | Espaciador Acero inoxidable  |LESH25DC] tnicamente Repuestos / Tubo de grasa
17 | Salida directa a cable NBR — Porcién aplicada|  Ref. de pedido
A — R-S-010 (1
18 | Araiha NBR Unidad de guia GR-S-010 (10 g)
19 | Cubierta Resina sintética — GR-S-020 (20 g)
20 | Guia de retorno Resina sintética —
21 | Rascador Acero inoxidable + NBR Guia lineal
38
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Serie LES

Dimensiones: Modelo basico (tipo R)

LESH8R

3H9 (0%°) prof. 3

o115 (G-1)xF
8 F
I S [ TR T —
Q. =
+0.025 — +U<A
03H9(o )prof.s J

Rango de trabajo de la mesa Mot 1)

-

Final de carrera

Origen Nota 2)
[Final de carrera]

-

5.5 K

[Origen] Nota 3) ‘L
k

10 N 20
Carrera (M) (2

@

°

9 +0.03 =

©3+0.01 prof. 3 o

A-A 11 0oLP 85

oo

G x M4 x 0.7 prof. de rosca 8 A 4 i)
0l o fi
KR !

= L
57 ||255 © <A
11.5 C C

6 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5

Cable

Cable de bloqueo (23.5)

Cable del motor (2 x 95)

39

Motor  Servomotor |
paso a paso

20

Cable del motor (2 x 95)

36:0.3
275 0.3
3 13.5
®
0
@
0 ~ § ol E'\I)
§e7
®
5 0
10 ©

3 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5,5

[mm]
Modelo C F G J K M N
LESH8ROII-5000-00000 46 29 3 58 111 1255 | 955
LESH8ROII-7500-00000 50 30 4 60 137 | 1515 | 121.5

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo ni los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicidn tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Dimensiones: Modelo basico / Tipo R

LESH16R

04H9 (*9%%°) prof. 4

18 (G-1)xF

Rango de trabejo de la mesa o2 1

4H9 (*59%°) prof. 4

. 8,41 K
Origen Nota2)
[Final de carrera]
Final de carrera /" [ =
[Origen] Neta 3) — |: L
13 N 16.5
Carrera (M) (2.3)
©
kel
a
A-A 17 055953 prof. 5 85
oo
G x M6 x 1 prof. de rosca 12 15.5 6_. 0
© A
S| |
5| 2|8 | |
= ————
= 3 e — R—
9 ||355 ) A
B\ C
19 (D/2-1) x C D x M5 x 0.8 prof. de rosca 6.5
Con bloqueo Conector
Motor  Servomotor |
paso a paso
20

Cable de bloqueo (23.5)

Cable del motor (2 x ©5)

Cable @ S
del motor &£

Cable de (¢ E
i =l
bloqueo =

L las | s

Cable del motor (2 x @5)

51:0.3

25

13
3 x M5 x 0.8 prof. de rosca 8

[mm]
Modelo (& D F G J K M N
LESH16RO-50101-1C101C 40 6 45 2 45 116.5 | 135.5 | 106
LESH16RII-1000-CICICIC0C] 44 8 44 4 88 1915 | 210.5 | 181

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo

montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) Silos pernos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méaxima y minima de tornillo.

ZSNC
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1 [Selecci()n del modelo

LES

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LESH

Dimensiones: Modelo basico / Tipo R

LESH25R 245 (G-1)xF
F
0
5 [
m o ﬂ\\ o m o CD g‘\
NZA N2 N A 3
© .
Te] ! (2]
‘ I
[te)
- - 7
5H9 (5™*°) prof. 5 8
J
Rango de trabajo de la mesa Nota 1)
o 1
Final de carrera
[Origen] Nota 3)10 K
Origen Nota2)
[Final de carrera]
! ]
o B l: \
— =
16.5 N 19.5
Carrera (M) (22)
© 700.
A-A 18 < Cable del motor (2 x 85) 0-03
24 4003 = 48 0.5
6+0.01 prof.6 7 Qs
G x M8 x 1.25 prof. de rosca 16 26+ g5 - 215
A S © S o
T )2) ® ®
® N
> o ) rﬂg
Q=
558 ———To- o s
8| L B0 o060 — +e13|s
——o——% )
o 1 1 @
115 2 A 6.5 0
@ C D x M6 x 1 prof. de rosca 8 16.5 ©
25 (D/2-1)x C
3 x M6 x 1 prof. de rosca 10
Con bloqueo Conector
Motor  Servomotor |
paso a paso
20 24
] i
:Cable del = o |ﬂ:§"ﬂ| :
motor &£ v (e <
/Cable de P =
bloqueo o g
15 15
[mm]
Cable del motor (2 x 85
(2x29) Modelo c[p [ Flag|[J][K[M]N
LESH25RII-500]0-0J010101C] 75 4 80 2 80 | 143 | 168 | 132
Cable de bloqueo (23.5)
LESH25RICI-100C1C1-0IC0CICC] | 48 8 44 4 88 | 207 | 232 | 196
LESH25RIC1-15001C -0 65 8 66 4 132 285 310 274
Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.
Nota 3) El numero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
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Nota 4) Silos permnos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méaxima y minima de tornillo.
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LESHSL

A-A
G x M4 x 0.7 prof. de rosca 8
0
Sk

Cable de bloqueo (23.5)
Cable del motor (2 x @5)

J
23H9 (*8'025) prof. 3 4
" =
N [s)
S Hsssce N
] 2
] F g
|15 (G-))xF 22
& o
I
[$)
Rango de trabajo de la mesa Mo 1)
1
I~ Final de carrera =~—
[Ol'i en] Nota 3)
9 55 K
Origen Nota2)
[Final de carrera]
: a Y
3 R C— E
10 N 20
Carrera (M) (2)
g31818? prof. 3 3 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5,5
115 c c 10
6 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5 5 ”‘D‘e
—A
:H%; ]
© - ==
©f s 2
© || | Cable del motor (2 x 95)
—A 31003 prof. 3 J \\ ©
N e AN 2
g. 275
36:0.3
Conector
Motor  Servomotor |
paso a paso
20 24
] L
Cable  [=alo \F’!’"ﬂ
del motor @@ R
| Cable de (] ]
bloqueo ‘LBE" G5
15 | |15
J [mm]
Modelo C|F|G| J K M N
LESHS8LJ-50J1-00000 |46 (29| 3 | 58 | 111 | 1255 95.5
LESHS8LJ-750000-00000 |50 (30| 4 | 60 | 137 | 1515 | 121.5

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Aseglrese de que ninguna pieza de trabajo

montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) Silos pemos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.

Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.
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LES

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1
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del producto
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Serie LESH

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LESH16L

J
o4H9 (+8'030) prof. 4 5
of !
T [ | M
= ©
P > O 0©O———0 5
& g
F $°
18 (G-1)xF 2
<
Rango de trabajo de la mesa 2 )
1] 1
— —f-—
Final de carrera
[Origen] Noa3) g K
Origen Nota2)
[Final de carrera]
I = i
13 N | 165
Carrera (M) (2.3)
+0.03
01 prof.
05001 prof. 5 3 x M5 x 0.8 prof. de rosca 8
A-A 19 (D/2-1)x C
13
G x M6 x 1 prof. rosca 12 37 c D x M5 x 0.8 prof. de rosca 6,5 55 0
[Te) — - Y}
S|wv|~ —A —[
r T
S ) gI W—@—— © K
_ R ‘
4 gﬁt ™ Cable del motor (2 x 95)
[V
9] |355 o +0.03 17.5
= =—A 5:0.01 prof. 5 N -~
| 15.5 g Lxo0iprobs 35 | 03
17 D
51:0.3
Con bloqueo Conector
Motor  Servomotor
paso a paso
20
L,
Cable el o
del motor B &
Cablede FE o
bloqueo L:‘
. 15
Cable del motor (2 x @5)
[mm]
- Modelo C/D|F|G| J K M N

LESH16LI1-5001 -0 40| 6 |45]| 2 | 45 | 1165 | 135.5 | 106
LESH16LI[1-100C1C1-CICICICCT |44 | 8 (44| 4 | 88 | 1915 | 2105 | 181

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Aseglrese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) Silos pemos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méxima y minima de tornillo.
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Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Dimensiones: Modelo simétrico / Tipo L

LESH25L
J
o5H9 (+8'°30) prof. 5 6
% - =y 1]
© I ©
0 °
i d
AN A A ~ARD 0o o S
w W w A% V A4 A\ 8
~I t So
® R
T (2]
F z
245 (G-1)xF
Rango de trabajo de la mesa N2
Final de carrera
(1] </ [Origen] Nota 3) *471
10 K
Origen Nota 2)
[Final de carrera]
ey — |
B e [I q C@
16.5 N 19.5
Carrera (M) (2.2)
061001 prof. 6 25 (D/2-1)x C
A-A c 16.5
52 6.5 v
G x M8 x 1.25 prof. de rosca 16 —A D x M6 x 1 prof. de rosca 8 | o
|| © 7_@ ) I j‘@
SRS @ | B & & o d
1 = = @ © ¥ A & PN
— d 1] '\J'—F@:‘w - ©
o— e © ) =]
LT = T
[Te) il
Heoam 8
@l ” =§T 3XM6X 1
15 50.5 008 Prof. de rosca 10
. : || |24 ~—A | | 7 |6.001 prof. 6 o 215
18 48 0.5
_ J— R - 70:0.3
Con bloqueo Conector
- - - - Cable del motor (2 x 25)
Motor  Servomotor |
paso a paso
20
Cable %
del motor B
| Cable de =l
bloqueo @J‘
15
Cable de bloqueo (23.5) [mm]
Cable del motor (2 x 5) Modelo CIDIF|G J K M N
- LESH25L [ 1-50C11-ICIC0C0] 75| 4 (80| 2| 80| 143 | 168 | 132
LESH25L11-1001C1-CICICICIC] (48| 8 (44| 4 | 88| 207 | 232 | 196
LESH25L[]J-150] -] |65 8 |66 | 4 | 132 | 285 | 310 | 274

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.
Nota 4) Silos pemos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méaxima y minima de tornillo.

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

LECA6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauciones especificas
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Serie LESH

Dimensiones: Modelo de motor en linea / Tipo D

LESH8D
A-A
* 2 secciones
+0.030 14 40 0.030
) AXM5X0.8X10 04H9 (6*%) prof.4 4H9 (*5°%°) prof. 4
I ® ‘ —A
x
3 < & e
= - ——%—T—=%
4 ®
18.2 5.8 - A
2xM5x0.8x10 8 F J
* Montaje superior no disponible
Rango de trabajo de la mesa Nota 1)
(1] L
8 E Cable del motor (2 x @5)
Final de carrera : = = —— 7 |
[Origen] Nota 3) é = = T ——
Origen Nota2)
[Final de carrera] (1.8) 65
Servomotor 10.5 K 80.5 Longitud de cable ~280
!(Especificacion a prueba de polvo)!
- - Carrera (L)
@ |
Eu)
®
e : .
I
| | g
85 2xM4x0.7x8
12.5 031003 prof. 3 4 9’;"; 6xM3x05x5 14.5
E R
Op Ve —Y = = _ _ _ i NAESY
oY 7 - Av24 = Al ™
32.3 © -
33 0.3
\Tornillo de accionamiento manual Nota 4)
Con bloqueo Conector
Cable de bloqueo (3.5) ' ' Motor Servomotor

paso a paso

Cable del motor (2 x @5)
(| Cable del @57 o
i . motor [ &
=| <
(1.6) 65 Cable de (=
134 Longitud de cable =280 bloqueo
i
[mm]
Modelo L B E F J K

LESH8DI-500]01-010101000] 2015 46 111 | 545 | 195 | 1105
LESH8DI-50BO0-00000 | 255 ' ' '
LESH8DI-75001-00010100 2275 = v | mme | ms | s
LESH8DII-75BOCI-CICICICIC] | 281 ] ' )

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 16 mm.
El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es ©5.5.

Nota 5) Silos pemos de fijacién de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad maxima y minima de tornillo.

45 & S\NC




Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Dimensiones: Modelo de motor en linea / Tipo D

LESH16D

W [Selecci()n del modelo

A'A 15.5 45
* 2 secciones 4H9 (+8.030) prof. 5
4 xM 1x12
AXMOXIXTZ 4t (*°) prot. 5 5 5
@ 0 A a
(S =g Q | ‘ "_ z
= - - Qq
3 bt - o F p—" I : H
(8 $ > _I
T = - - @
= 8
27.3 5.2 —A g
2 QMG X 1x 12 F J :
= Montaje superior 2
no disponible g
Rango de trabajo de la mesa Neta 1) é
(1 1 4]
B e L >
<
9 E Cable del motor (2 x 85) %
g
Final de carrera i == —— | §
[Origen] Nota3) i = T = — g
Origen Nota2)  / —
[Final de carrera] (2.1) 65
11.5 K 86 Longitud de cable ~280 2 g
Carrera (L) 0O
L L
T ] |
Servomotor
!(Especificacion a prueba de polvo)!
(@)
Ll
+0.03 © —
25+0.01 prof. 5 kS) 2xM5x0.8x8
Qf
6 35 17 -
_T]*%E D xM5x0.8x6.5 o
5 ; [ o3 P—Y 8
) S—e—0o o 1 ——— : oltale | 4
q S @ QE‘
o B 37 | 03 E
[
Tornillo de accionamiento manual Nota 4) ol 20 (D/2—1) x B 46 =03 O
- : - - - Ll
Con bloqueo Conector -
Cable de blogueo (23.5) Motor Servomotor _
paso a paso s
Cable del motor (2 x 85) E=ge)
Cable § S
; | . del motor == z '8
; s a
{ S
(2.1) 65 Cable de S
bloqueo —
149.5 Longitud de cable ~ 280
i |
Modelo L B D E F
LESH16DUI-501C1-1C1C1CC] 219.5
40 6 116.5 65 39.5 122
LESH16DI1-50BIC1-CIC1CIC0C] 283
LESH16D[ 1 1-100C1C1-CIC1C1CC] 288.5 " . — . e o
LESH16D11-100BCICI-CICICICICT | 852 ’ ’

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo
montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 17 mm.
El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es ©5.5.

Nota 5) Silos pemos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el blogue de la guia y causar problemas.
Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad méaxima y minima de tornillo.

ZSNC



Serie LESH

Dimensiones: Modelo de motor en linea/ Tipo D

Nota 1) El rango en el que la mesa se puede mover cuando vuelve al origen. Asegurese de que ninguna pieza de trabajo

montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Nota 2) Posicion tras el retorno al origen.

Nota 3) El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado.

Nota 4) La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 4 mm.
El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es ©5.5.

Nota 5) Silos pernos de fijacion de la pieza son demasiado largos, éstos pueden entrar en contacto con el blogue de la guia y causar problemas.

Use pernos con una longitud intermedia entre la profundidad maxima y minima de tornillo.
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~
Z

SvVC

LESH25D 5H9 (*3%%°) prof. 5
A-A
# 2 secciones (carr. 50, 100) 22 60 5H9 (+g-030) prof. 5
x 3 secciones (carr. 150) 6
GxM8x1.25x 16
X X X }<—A
= E = — S E—
x 1 [ m
T—X = - -
H —Or Y O © D
(2]
© 39.5 8
Q —A
o J
(6]
12 F (Gr2—1) x J
Rango de trabajo de la mesa Nota 1) 2xM8x1.25x 16
| [1] *«1 * Montaje superior no disponible
14 E
Final de carrera Cable del motor (2 x 95)
[Origen] Nota 3)
| E— Ny
‘7”7”7 —\g_
-
J
Origen Nota2)
[Final de carrera] (2.2)
16.5 K 76.5 65
Carrera L Longitud de cable =180
©
Tornillo de accionamiento manual Nota 4) g_ 2xM6x1x14
06001 prof. 6 7 85 DxM6x1x8 235
6
e D &
o———fo- e B I -
© A N N i ; . 7S <|=
@ % e | ¥ = N S| ©
© = D—- -—© S @ - | '
P
© B 55 0.5
&l [ 29 (D/2-1)x B 65 =03
Se§vomotor T Con bloqueo Conector
|(Especificacion a prugba de polvo)! ) )
- - Cable de blogueo (23.5) Motor
paso a paso
Cable del motor (2 x 95) :C
. ‘ — Cable
‘ : —= | del motor
B |
‘ Cable de [
e2a. 65 bloqueo
117 Longitud de cable ~ 180
[mm]
Modelo L B D E F G J K
LESH25D[1-50C1C1-C1C1C1C0C] 237.5 75 4 143 ” 405 | 1445
LESH25D[1-50B - 11010 278 4 ) )
LESH25D[1-100C1C1-CIC1C1C0C] 299.5 48 207 98,5 88 5065
LESH25D[1-100BCIC-CICICICIC] | 340 8 ’ '
LESH25D[1-1501C1-CICICICC] 377.5 .- 085 | 1265 6 69 e
LESH25D[1-150B1C-CICICICIC] | 418 ) )



Mesa eléctrica de deslizamiento / Modelo de elevada rigidez Serie LE SH

Soporte lateral (modelo de motor en linea/ tipo D)

il
J)

T

TTT
S

|
—

I

1 [Selecci()n del modelo

[mm]

Referencia Note)

A

D

E

Modelo aplicable

LE-D-3-1

45

57.6

6.7

4.5

20

33

LESH8D

LES

LE-D-3-2

60

74

8.3

5.5

25

40

LESH16D

LE-D-3-3

81

99

12

6.6

30

49

LESH25D

Nota) Referencias para 1 soporte lateral.

O
g

LESH

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

|
‘ LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS ‘

Precauciones especificas
del producto

|
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Al

Serie LES/LESH

Mesas eléctricas de deslizamiento/
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Véase la contraportada para instrucciones
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargueselo a través de nuestro sitio web http:/www.smcworld.com

] Diseno \ ] Manipulacién
/A\Precaucion /A\Precaucion
1. Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo. 6. La mesa y el bloque de guiado estan fabricados en

La seleccion del producto debe realizarse segun la maxima
carga y el maximo 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 precision y
una menor vida util.

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

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas,
Podrian producirse dafos.

|

Manipulacion

A Precaucion

1. Sefal de salida INP

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

2) Operacién de empuje
Si la fuerza efectiva supera el valor de [Disparador LV], la sefal de
salida INP se activa. Configure la [Fuerza de empuje] y el
[Disparador LV] dentro del rango establecido.
Para asegurarse de que el actuador es capaz de empuijar la pieza de
trabajo con la [Fuerza de empuje] configurada, se recomienda
configurar la [Fuerza de empuije] y el [Disparador LV] al mismo valor.

2. Cuando utilice el control de empuije, asegurese de ajustar el

49

equipo en [Operacién de empuje]. Evite siempre el impacto al
final de carrera, excepto para volver a la posicion de origen.

Se pueden producen danos o fallos de funcionamiento. El tope
interno se puede romper al colisionar con el final de carrera.

=

1 X

3. No utilice los siguientes valores para la fuerza de

posicionamiento.

* Motor paso a paso (Servo/24 VDC) 100%

e Servomotor (24 VDC): 250%

Si la fuerza de posicionamiento es inferior a los valores que
se acaban de mencionar, el tiempo de ciclo se modificara,
pudiendo generar una alarma.

4. La velocidad real del producto puede variar en

funcidn de la carga.

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

5. Durante el retorno a la posicion de origen, no

aplique una carga, impacto o resistencia adicional a
la carga transferida.

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

acero inoxidable especial, por lo que se pueden sufrir
corrosion en un entorno expuesto a gotas de agua.

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

y en las superficies de montaje de la mesa y de la placa final.

Se podria producir una pérdida de paralelismo en las superfi-
cies de montaje, aflojamiento en la unidad de guiado, un
aumento de la resistencia de deslizamiento y otros problemas.

. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en las

superficies sobre las que se mueven el rail y la guia.
Puede producirse una mayor resistencia a impactos y un cierto juego.

. Al colocar una pieza, no aplique fuertes impactos o

grandes momentos.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible,
puede producirse un aflojamiento de la unidad de guiado, un
aumento de la resistencia al deslizamiento y otros problemas.

. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje

de 0.02 mm o menos.

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

. No traslade el cuerpo principal con la mesa fijada.
. Durante el montaje del producto, mantenga una longitud

de cable superior a la mostrada abajo para permitir su
flexion del cable fijo del producto de tipo R/L. En el caso
del producto de tipo D, mantenga una longitud de cable
de al menos 40 mm para permitir su flexion.

40
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Serie LES/LESH

Mesas eléctricas de deslizamiento/
c 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.smcworld.com

\
1 Seleccién del modelo

] Manipulacion

A Precaucion

13. Cuando monte el producto, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos a un par de apriete inferior al valor maximo.
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 posicion de
montaje 0, en condiciones extremas, el actuador podria soltarse de su posicién de montaje.

14. En la operacion de empuje, configure el producto en una posicion
en la que se encuentre a, al menos, 0.5 mm de la pieza de trabajo
(dicha posicion se considerara la posicion inicial de empuje).

LES

Si el producto se configura en la misma posicion que la pieza
de trabajo, se pueden generar las siguientes alarmas y el
funcionamiento puede ser inestable.

Cuerpo fijo/Montaje lateral | Modelo Perno [Parméino de apre [N L (Prof. max. omilo mm)

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

(roscado en el cuerpo) LEESSDSE# MEx0T 15 . a. Se genera la alarma "Posic. fallida".
L|I_EESS1,$:|;L Mo x0.8 ° 10 El producto no puede alcanzar una posicion inicial de empuje .
LESH160] | M6 x 1 5.2 12 debido a la variacién en la anchura de las piezas de trabajo. 7))
LESSZZS?IgL b. Se genera la alarma "ALM de empuje" I'_||J
LESH25] | V8 * 125 10 16 El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de

empuje una vez iniciado el empuje.

Cuerpo fijo/Montaje lateral | Modelo Perno  |Parmmodeapige[Nn]] L [mm]

(taladro pasante) LES8RL | \\» 05| o063 235 15. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa, es necesario
'-EESS"'DB;‘[’)'- 255 reducir la carga de trabajo para calcular la carga necesaria.
LES16RIL | 4 * 97 5 335 Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento flexible
Llls-gﬂgg/L ggg acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento de la mesa
LESH16D | Mo x 0.8 3 27.3 aumenta, pudiendo provocar un fallo de funcionamiento del producto.
LES:?%L 3?8 16. Si utiliza soportes laterales para instalar el actuador,
LESH25R/L| M6 x 1 5.2 50.5 uselos dentro del siguiente rango de dimensiones.
LESH25D 39.5

En caso contrario, el equilibrio de la instalacion se deteriorara
y provocara aflojamiento.

Pieza de trabajo fija/ | Modelo Perno _ [ParméimdegpigeNn| L [mm]

Montaje frontal LES8R/L 6
J LESHBR/L | M3x 05 0.63 55
LES[J8D
LES16R/L 8
LES16D
LESH160] M5 x 0.8 3 -
—— 1 J [ ES25RIL 12 Modelo [mm]
7
Lz LESH25R/L| M6 x 1 52 10 LES[J8D[-30 5a10
LESC125D 14 LESLI8DI-50 20a 30
Para evitar que los pernos de fijacion de la pieza penetren en la placa final, use pernos que sean LES[I8D[-75 50 a 60
como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad méxima del tornillo. Si se emplean pemos LES[116D[]-30 5a10

|
LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECAS ‘ [

largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar fallos de funcionamiento. LES[116D[1-50 20a 30

LES[116DLI-75 60a75

=)
Pieza de trabajo fija/ Par maximo de | L (Prof. de tomillo LESCI16D-100 | 85a 100 @
Montaje superllor AEREly || e apriete [N-m] | min. a méx. mm) LESC 125D -30 5a15 é
S O
LESB | o 05| ogs | 21841 LESCI25D(-50 | 25a35 g3
=i  [LESHEL 5 (max) LESC125D-75 | 60a75 83
aTalll LES160] | M4 x 0.7 1.5 27a57 2 B
5 ® LESH160 N 6.5 (max.) LES[125D[1-100 70a 100 s ’5_
LESas | M°*%8|  ° 33273 LES(25D125 | 155a170 | [k
@ LESH25(]| M6 x 1 5.2 8 (max.) LES[125D1-150 | 160 a 180 § ©
a

Para evitar que los pemos de fijacion de la pieza toquen el bloque de guiado, use pemos que
sean como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad méaxima del tornillo. Si se emplean

! ¢ 17. En el modelo LESCICID, no apriete ni pele la cinta
pernos largos, éstos pueden entrar en contacto con el bloque de la guia y causar problemas.

adhesiva de la parte inferior del cuerpo.
La cinta adhesiva podria pelarse y podrian entrar particulas

Cuerpo fijo / Montaje lateral (soporte lateral)

Por im0 do extranas en el interior del actuador.
Modelo Perno ) L [mm .
apriete [N-m] [mm] 18. En el modelo LESCICID, se formara un hueco entre la
f::ﬂ%% mgxg'; 1:'55 g'; brida del motor y la mesa cuando la mesa se mueva
X 0. . . . .
LESH25D | M6 x 1 5.2 12 (marcado con la siguiente flecha). Tenga la precaucion

de no colocar las manos ni los dedos en el hueco.

IS
1
sMC 50

Si utiliza soportes laterales para instalar el actuador, asegurese de usar el pasador de
posicionamiento. Podria desplazarse en caso de vibraciones o si se aplica una fuerza

externa excesiva. Q |

A\ /\
2V ak %, %3

Pasador de posicionamiento

M4 x 0.7 1.5 |

O
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Serie LES/LESH

Mesas eléctricas de deslizamiento/
Precauciones especificas del producto 3

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

Descargueselo a través de nuestro sitio web http:/www.smcworld.com

|

Manipulacién

|

| Mantenimiento

A Precaucion

19. Cuando monte el cuerpo con orificios pasantes en las
orientaciones de montaje siguientes, asegurese de usar los
dos soportes laterales tal como se muestra en las figuras.

En caso contrario, el equilibrio de la instalacidn se deteriorard y provocara aflojamiento.

20. Instale el cuerpo tal como se muestra abajo con el O.
Dado que el soporte del producto puede volverse inestable, podria
provocar un fallo de funcionamiento, ruido andmalo o deflexion.

21. Incluso con la misma referencia de producto, la mesa
de algunos productos se puede mover manualmente,
mientras que la mesa de otros productos no. No
obstante, no se trata de una anomalia. (Sin bloqueo)

La diferencia se debe a que, debido a las caracteristicas de los
productos, existe una pequefa variacion en la eficiencia positiva
(cuando la mesa es desplazada por el motor) y una gran variacion
en la eficiencia inversa (cuando la mesa se mueve manualmente).
Cuando los productos son accionados por el motor, las diferencias

51

Montaje inferior 5 mm 0 menos

A\ Advertencia

1. Asegurese de que Ila alimentacion esta
desconectada antes de iniciar los trabajos de
mantenimiento o la sustitucion del producto.

2. Para la lubricacion, use gafas protectoras.

3. Realice el mantenimiento conforme a los siguientes requisitos.

e

nly

5 mm o menos
-

©
W

==

- 3

Montaje vertical

[ [l
of ¢ |o]
1 e
£
o
U g of @ |of
0 D
|

s 9|
e

k<3

® o

entre los productos son practicamente inapreciables.

e Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacidn de aspecto|Comprobacién de la correa
Inspeccién antes del uso diario O —

Inspeccién cada 6 meses™ —
Inspeccion cada 250 km* —
Inspeccion cada 5 millones de ciclos™ —

O|0|O

* Seleccione aquello que ocurra primero.

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

o Elementos para la comprobacion de la correa (sélo tipo R/L)

Detenga inmediatamente el funcionamiento y sustituya la
correa cuando se produzca algo de lo siguiente.

La fibra se vuelve rugosa. Se pierde la goma y la fibra se vuelve
blanquecina. Las lineas de la fibra se vuelven confusas.

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

c. Correa parcialmente cortada
La correa estd parcialmente cortada. Las particulas extrafias
enganchadas entre los dientes provocan imperfecciones.

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

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

Se recomienda sustituir la correa tras 2 anos de servicio o

1 a. El material de la correa esta desgastado.
cuando se alcance la siguiente distancia.

ZSNC



Controlador/Driver

Modelo de entrada de datos de paso Pagina 53

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

Serie LECP6 Serie LECAG6

Pagina 65

Serie LEC-G

Pagina 68 Pagina 75

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

Serie LECP1 Serie LECPA
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W [Seleccién del modelo
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Servomotor (24 VDC)/Motor paso
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Precauciones especifica
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECP6

Servomotor (24 VDC)

Serie LECAG6

C€ N

Forma de pedido

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

(D La conformidad EMC ha sido comprobada

combinando los actuadores eléctricos de la
serie LES/LESH con los controladores de la
serie LEC.
La conformidad electromagnética depende
de la configuracion del panel de control del
cliente y de la relacién con otros equipos
eléctricos y cableados. Por tanto, no sera
posible certificar la conformidad 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.

(@ Para la serie LECA6 (controlador de
servomotor), la conformidad EMC ha
sido probada instalando un kit de filtro
de ruidos (LEC-NFA). Véase el kit de
filtro de ruidos en la pag. 61. Consulte
el Manual de funcionamiento de LECA
para la instalacion.

[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.

LECIPI6|P -

Serie LECP6 serie LECA6
Ref. del actuador

Controlador

Motor compatible

Motor paso a paso (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
P (Servo/24 VDC) Ejemplo: Introduzca "LESH8RJ-50" para el modelo
S " LESH8RJ-50B-R16N1.
ervomotor
Al “avpe)

*Opcién
— |Montaje con tornillo
D Nota) Montaje en rail DIN

N° de datos de paso (puntos)®
L6 ] 64 l

» Longitud del cable /0 [m]

; Si”1°ab'e Nota) El rail DIN no esta incluido.
. 5 i
Tipo /O en paralelo ¢ 3 3 Pidalo por separado.

N | NPN - 5

P | PNP

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

-

-

El controlador se vende como una unidad independiente tras el ajuste de un actuador compatible.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>
(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion 1/O en paralelo coincide (NPN o PNP). @

B

LESH8RJ-50 | .

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

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

LECP6 LECA6

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Servomotor (24 VDC)

Suministro de alimentacion o2 )

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

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

Entrada digital

11 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en digital

13 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro) Fase A/B/Z 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 refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento ['C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento % HR]

90 0 menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

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

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

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

Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

53
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Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA 6

Forma de montaje

a) Montaje con tornillo (LECLI6[J1-[]) b) Montaje en rail DIN (LECLI6[1ID-[1])
(Instalacién con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de
toma a tierra

Cable de toma a tierra

Cable de toma a tierra

Direccion de montaje I:> :

Rail DIN

I~

— 1

Direccién de montaje |:> 4 A

s

ﬁ Adaptador para montaje en rail DIN

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

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

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-L] ~ (Paso)
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N¢” de la tabla inferior. ol o] |l P R
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 55. (AN L i i -
[t}
. . 1.25
Dimension L [mm] =
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |[110.5| 123 [135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 [235.5| 248 |260.5

Ne 21 22 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 |(435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

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

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

SVC 54
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1 [Selecci()n del modelo

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

|
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Dimensiones

a) Montaje con tornillo (LECLI6[I1-[])

(81.7)

66

ﬁ©_4

b) Montaje en rail DIN (LECCI6CJ0ID-0J)

55

(81.7) (11.5)
66
1
©
a
3
©
(91.7)

N

04.5

para montaje del cuerpo

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

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

Conector I/0 en paralelo CN5

Conector I/O en serie CN4

Conector de encoder CN3

Conector de alimentacion del motor CN2

Conector de alimentacion CN1

150

35

31

141

4.6

para montaje del cuerpo

Consulte la dimension L y la referencia del rail DIN en la pag. 54.

35
31

150
132

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




Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA6

Ejemplo 1 de cableado

|Conector de alimentacién: CN1

* El enchufe de alimentacién es un accesorio.

Terminal del conector de alimentacién CN1 para LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Enchufe de alimentacion para LECP6

Nombre del terminal Funcién Detalles
oV Alimentacién comdn (-) Terrr_winal M24V/terminal C24V/terminal EMG/
terminal BK RLS son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Alimentacion del motor (+) suministrada al controlador
C24v Alimentacién de control (+)| Alimentacion de control (+) suministrada al controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo
Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECA6 (PHOENIX CONTACT FK-MC0.5/7-ST-2.5)
Nombre del terminal Funcién Detalles
oV Alimentacién comdn (=) Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/
terminal BK RLS son comunes (-).
M24V Alimentacién del motor (+) | Alimentacién del motor (+) suministrada al controlador
C24V Alimentacion de control (+) | Alimentacién de control (+) suministrada al controlador
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo
RG+ Salida regenerativa 1 | Terminales de salida regenerativa para conexion externa
RG- Salida regenerativa 2 | (No es necesario conectarlos en combinacion con las caracteristicas técnicas estandares de la serie LE).

Ejemplo 2 de cableado

\ Conector I/O en paralelo: CN5

Diagrama de cableado

# Si conecta un PLC, etc. al conector I/O en paralelo CN5, use el cable /O (LEC-CN5-[J).
« El cableado debera modificarse en funcion del tipo de 1/O en paralelo (NPN o PNP

—~

LECLI6NCIC-C] (NPN) LECOI6PII-C1 (PNP)
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN5 para sefales I/O CN5 para sefales 1/O
COM+ | A1 { COM+ | Al {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | )
IN1 A4 — IN1 AL - —
IN2 A5 [— IN2 A5 |7 - —
IN3 A6 [— IN3 A6 |~ -~ —
IN4 A7 — IN4 A7 | -~ —
IN5 A8 [— IN5 A8 |~ -~ —
SETUP | A9 [— SETUP | A9 |~ - —
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 |~ )
SVON | A13 [— SVON | A13 |~
ouTo B1 ] ouTo B1 Cargal
OUT1 B2 (—{Caga}—¢ OUT1 B2
ouT2 B3 [—{Caga}—¢ ouT2 | B3 {Cargal}
ouT3 | B4 OouUT3 | B4 Carga)
ouT4 | B5 ouT4 | B5 {Carga}
OUT5 | B6 OUT5 | B6 {Cargel
BUSY | B7 —{Cag}—¢ BUSY | B7 {Cergal
AREA | B8 |—{Cagal—¢ AREA | B8 {Cargel
SETON | B9 —Cage}—¢ SETON | B9 {Cergal
INP B10 —{Cage—¢ INP B10
SVRE | B11 —{Cagal—¢ SVRE | Bi1
«ESTOP | B12 —{Cargal—¢ «ESTOP | B12 {Cergal
*ALARM | B13 *ALARM | B13 {Cergal
[ [
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacién de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUTS | Salidas del n° de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
INO a IN5 N¢ bits especificado en Ios. datc_)§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del drea de datos de paso
(la entrada se ordena de la combinacién de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno al origen
SETUP Instruccién para retorno al 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 empuije.)
DRIVE Instruccién para accionamiento SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcion del funcionamiento *ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccion de activacion del servoaccionamiento +*ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

O

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

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

LECAG6
LECP6

LEC-G

LECPA | LECP1

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LECP6
Serie LECAG6

Ajuste de los datos de paso

1. Ajuste de los datos de paso para posicionamiento

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

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y el funcionamiento.
Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje y, cuando alcanza
dicha posicién, comienza a empujar con una fuerza igual o inferior a la de ajuste.
El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y el funcionamiento.

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

operacion se detallan abajo.

Datos de paso (posicionamiento)

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Velocidad

Posicion

Salida INP | ON

Posicion de entrada

OFF

[ON]

© : Requiere configuracion

O : Requiere ajuste al valor deseado.

—: No requiere ningun ajuste.

abajo.

Velocidad

Velocidad de empuje

Fuerza de empuje
Disparador LV

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Fuerza

Posicion

Posicion de entrada

1

Salida INP | ON

Datos de paso (empuje)

[ON]

OFF

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

Necesidad

Elemento

Detalles

Necesidad

Elemento

Detalles

©

MOD movimiento

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

©

MOD movimiento

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

valor de ajuste, mas rapido se detiene.

@ Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino. @ Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicién inicial de empuie.
© | Posicion Posicion de destino ©) | Posicion Posicion inicial de empuje
Parametro que define la rapidez con la que Parametro que define la rapidez con la que
L el actuador alcanza la velocidad de ajuste. » el actuador alcanza la velocidad de ajuste.
O | Aceleracion ] p O | Aceleracion ! :
Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
rapido se alcanzara la velocidad de ajuste. rapido se alcanzara la velocidad de ajuste.
Parametro que define la rapidez con la que Parametro que define la rapidez con la que
O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el O | Deceleracion el actuador se detiene. Cuanto mayor es el

valor de ajuste, mas rapido se detiene.

Fuerza de empuje

Ajuste a 0.
(Si se configuran valores de 1 a 100, la
operacion cambiara a operacion de empuje.)

Disparador LV

No requiere ningun ajuste.

Velocidad de empuje

No requiere ningun ajuste.

Fuerza de desplazamiento

Par maximo durante la operacién de posicionamiento
(no se requiere ningin cambio especifico).

Area 1, Area 2

Condiciéon que activa la sefial de salida
AREA.

Posicién de entrada

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

Fuerza de empuje

Se define el factor de fuerza de empuije.

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

Disparador LV

Condiciéon que activa la sefial de salida
INP. La senal de salida INP se activa
cuando la fuerza generada supera el valor.
El nivel de disparo debe ser igual o inferior
a la fuerza de empuije.

Velocidad de empuje

Velocidad de empuje durante el empuje.

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

Fuerza de desplazamiento

Par méximo durante la operacion de posicionamiento
(no se requiere ninglin cambio especifico).

Area 1, Area 2

Condicién que activa la sefial de salida
AREA.

Posicion de entrada

Distancia de traslado durante el empuje. Si la
distancia de traslado supera el valor de ajuste, el
producto se detiene, incluso si no se encuentra en
una operacién de empuje. Si se supera la distancia
de traslado, la sefial de salida INP no se activara.




Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA6

o
©
°
o
1S
©
Ve ~ ©
Temporizacion de senal S
Q
6]
. (0]
Retorno al origen g
P2
. . - 24V
Suministro de alimentacion ——
— ov
ON ~
SVON OFF ]
Entrada z
SETUP | S ‘Iﬂ
i
ON <
BUSY 3
OFF g
©
SVRE 2
i) C—
S
SETON s
Salida Q
INP \ >
i MES
i 5|9
5|
ALARM i g
N — } e
[ $
*ESTOP Y
- I -
Velocidad ‘: : 0 mm/s
I ! y mm/s oo
i : <o
Retorno al origen ! \ (&)
L et : " """"" m m
: Sl eI actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del parametro : =1

# "«ALARM" y "+ESTOP" se expresan como circuito l6gico negativo (5
1
e (&)
scaneado del n° § : i Escaneado del ne ﬂ
e datos de paso | ' H H ' de datos de paso | :
,p Operacion de empule'__l,_________P__-
ON N — ON
HE I ™
| el pommmmmmmmmmm-eo | OFF — L pmmmmemmmmmmmeees 1 FF
Entrada 15ms ! Salida del n° de! © Entrada 15ms : Salida del n° de! © E-,
0més i . 0més 1
DRIVE )i datos de paso_; DRIVE ] idatos de paso_; '
; ’ 7 -
7 ON i ON
ouT out il;
OFF W OFF <
) . ) o
Salida BUSY Salida BUSY [3)
. w
INP i . INP i -
" n
" n
H i
1 1 (%2}
L \ .
Velocidad =—— 0 mm/s . [ E=ge)
Operacion de posicionamiento ¢ & Velocidad o ‘ - — 0 mm/s 8o
I peracion de empuje ;| | 2 _g
______________________________________________ ' [, Y | [ 89
i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos i ! Si la fuerza de empuje actual supera el valor "disparador E 52
1 de paso, INP se activara; en caso contrario, permanecerd desactivado. ' i LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara. ! S g
e - Ky ey gy Sy 1 «
(&7
# "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF. E
(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESET" se activan o —

"*ESTOP" se desactiva, todas las salidas "OUT" se desactivan.)

HOLD Reinicio +Reinco do lam
Entrada | HOLD | l SEF Entrada | RESET [ ] 82‘,:
N
Salida | BUSY SEF out A gFF
Salida i o
— B N
*ALARM i
NNy T e — OFF
1 T
Veloci i .Sahda dealarmai 1\
elocidad :?;{gmg:doi HOLD durante la operacién 0 mm/s I—-----------------::::::f--" e
........ 1 Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
1
i

combinacion de las sefiales OUT cuando se genera la alarm

+ "+ALARM” se expresa como circuito l6gico negativo.
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= Si el actuador se encuentra en el rango de posicionamiento durante una operacion
de empuje, no se detendra ni siquiera si se introduce la sefial HOLD.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
* Producto bajo demanda
(cable robético Unicamente)

-]

O > o iw =

Modelo de cablee®

Cable robdtico
(Cable flexible)

S Cable estandar

LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5 m,3 m,5m

(N@ de terminal) 1 Lado del actuador

13.5) 5
1
15

2
6

;

L

|
(10)

=

(30.7)

(08)

Conector A

L

Lado del controlador
- .

< (N° de terminal)

= A1:[ B1
§ A6 +-B6

(14.7)

LE-CP- 2 /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lado del controlador

(* Producto bajo demanda) ConectorC  (14.2)
==l L o
(N° de terminal) | FES—2 . Ladodelactuador S T (N° de terminal)
() ~ 0 \v - Al B
) = N N i i
i — — — A6 B6
® ®© ]
< ~ 14.7
(307) Conector A § L Conector D 1) (14.7)
- N¢ de terminal Ne de terminal
Cliruiite del conector A Calra el del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
i Color del cable| \* dé terminal
_ Apantallamiento _ _ del conector D
Vce B-4 T T Marrén 12
Tierra 2-4 l:l + HXXXX l:l + N:gro 13
A -5 — — 0jo 7
A At - XXXX - Negro 5
B B-6 — — Naranja 9
B B6 000 Lo 2
””””””””””””” — 3

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8*
A 10*
B 15*
C 20*
# Producto bajo demanda
(cable robético Gnicamente)
Con bloqueo y sensor @

Modelo de cable ¢

Cable robdtico
(Cable flexible)

S Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.
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__B__I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del actuador

Lado del controlador

(N2 de terminal) Conector A Eg Conector C  (14.2) (N© de terminal)
1 'ﬁ 2 7 = — o Al iﬂlﬂ B1
(135) 57=="6 CD:___J = asdiilll Be
1 - - ©
15 L Conector B 5 L1 A B
(Yo}
JEI) I D— L (11) (14.7)

10)
LE-CP- 3&/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* Producto bajo demanda)

Lado del actuador

Lado del controlador

: ale
(N° de terminal) Conector A €8 Conector C  (14.2) (N2 de terminal)
=== e
== ~ ~
ST 6 & _ T I ] asdLtll g
" Y = Al B1
o J b | =y I
I —— - T a3 B3
ConectorB
(30.7) [/ = L (11) (14.7)
- N de terminal N¢ de terminal
Clirulit del conector A Calrral alid del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
N¢ de terminal
_ Apantallamiento__ Color del cable 4| sonector D
Vee B-4 T 7 . Marrén 12
Tierra A-4 i + i L Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T : XXXX : : Negro 6
B B-6 —) — Naranja 9
B Bo 000 e :
— T TTTTTTTTTTTTT - B — 3
o N¢ de terminal
Gl del conector B
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2

SvVC

O




Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6
Controlador (modelo de entrada de datos de paso) / Servomotor (24 VDC) Serie LE CA6

[Cable robético para el servomotor (24 VDC)]

LE—-CA-

1

Longitud de cable (L) [m] l

1.5

3

5

8*

10*

15%

O >louvw| =

20*

* Producto bajo demanda

LE-CA-

1

Longitud de cable (L) [m] l

1.5

3

5

8*

10*

15*

O|W (> o uv|w =

20*

* Producto bajo demanda

Con bloqueo y sensor ®

Lado del controlador

1 [Selecci()n del modelo

LE-CA-J _—
o]
wtuador Conector C (14-2) S| ne de terminal) | &
(N2 de terminal) T|(N*de terminal) | Q
1 5 ) (23.7) _ Conector A = (16.6) |>
l o N den
3TEEDT4 3] S
] - 2w
(13.5) ::::ﬁ | I | e
~ ! 1 o
Sl | AP . :
f .2 A= i T T o
: < AB s
5 2]
16 fgl (14.7) § —
(30.7) L S
(10) s
Conector D =
Conector B Q
Circuit Ne de terminal Color del cable | \* de terminal <>r I
Ircurto del conector A olor del cable | g conector C % 7))
U 1 Rojo 1 g(wl
v 2 Blanco 2 S| =
w 3 Negro 3 g
%)
A Ne de terminal Ne de terminal
Circuito del conector B __Apantallamiento Color del cable | e gonector D
_ P /N - [
\_/cc B-1 [ T Marrén 12
Tierra A-1 i " i " Negro 13
A B T OO0 L ©©o
A A-2 1 : . { . ' Negr(? 6 < o
: T o002 ol
B A-3 1 — T T ' Negro 8 LLi L
> B4 1 ! L t  Amarillo 11 - ]
Z A4 LS, LS Negro 10
B ittt ity N — 3
Conexién al material de apantallamiento (5
O
[Cable robético con bloqueo y sensor para el servomotor (24 VDC)] IiIJ
LE-CA-(1-B
Lado del controlador
Lado del actuador E—— b
. . o
(Ne de terminal) %)
™ (30.7) Conector A1 . L
ol | @n|/ o 12 |
(N@ de terminal) Conector A2 S E
£= B —
M e ] <
ST [0 1 g
) T
o | ! | ) | -
e A Ny
8
(30.7) 2 L 2
(10) S
Conector D 5o
Conector B 5]
@S
Clirsufie Ne de terminal Cller el el Ne de terminal ; -8
del conector A1 del conector C S s
U 1 Rojo 1 S5
v 2 Blanco 2 8°
W 3 Negro 3 E
A Ne de terminal Ne de terminal
Circuito del conector A2 __Apantallamiento _ Color del cable del conector D
Vce B-1 | s - Marrén 12
Tierra Al ] — — t__ Negro 13
A B T T OO L
A A-2 1 T T ' Negro 6
e B OO0 e
B A-3 1 T 7 ' Negro 8
7 B-4 4 " v +  Amarillo 11
z A-4 \ 1' L Negro 10
- M N — 3
Cliaufie ;\PI de ‘e'm'”g Conexién al material de apantallamiento
el conector
T oLk S R SUMD (0 € © GR— .0 :
Bloqueo (-) A-1 1 ' Negro 5
L D O SO G ‘
Sensor (=) Nota) A-3 1 ' Negro 2

Nota) No utilizado para la serie LE.

O
g
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Opcién: Cable I/0

Lado del controlador Lado del PLC
LEC-CN5-
— —

(N¢ de terminal)

@ Al Bl Af
. — Q .
Longitud de cable (L) [m] = = Ads
1 1.5 & - B
3 3 L= :
5 5 (14.4) L B13  B13 A13
N® de pin | Color del |Marcaen|Color de N de pin | Color del |Marcaen|Color de
del conector| aislamiento | el cable |la marca del conector| aislamiento | el cable |la marca
« Tamafo de conductor- AWG28 Al Marrc?n claro| ® Negro B1 Amarillo | m ® Rojo
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 m ® | Negro
A9 Blanco | ® Negro B9 Marrén claro| m B B | Rojo
A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo | = m B | Negro
A1l Marrén claro| B B Negro B11 Amarillo | m m B | Rojo
A12 Marrén claro| B B Rojo B12 Verde claro| m m B | Negro
A13 Amarillo | = = Negro B13 Verde claro| m m ®m | Rojo
— Apantallamiento

Opciodn: Kit de filtro de ruidos para servomotor (24 VDC)

LEC—-NFA

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

/il © —
\ W 3 ——
(28.8) 5’5 (42.2)

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

( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador |
Software de configuracion del controlador

(2 Cable de
comunicacion ~ (® Cable USB
(Tipo A-miniB)

>

(disponible en japonés e inglés)

—_— Contenido

-—\IHI%E
I

Controladores/Drivers compatibles

PC (1) Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
(2) Cable de comunicacion

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

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

Controlador de servomotor (24 VDC)

serie LECAG6

Driver del motor paso a paso (modelo de entrada de pulsos)  Serie LECPA

Requisitos de hardware

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

Maquina compatible con IBM PC/AT que ejecuta

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

+ Windows® y Windows®7 son marcas comerciales registradas de Microsoft Corporation en EE.UU.
+ Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacién de version http://www.smcworld.com

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

M Eazy Mode [F1==)
Fiedf) Edit Comm Setting
o Tast RINOMIG | Stop
- =1 eda| 00 |
Step Mo Pasition Speed Forcn
Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘
Stanie Jou Sowed
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Step Data

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

0| Abzolule 190 b0 L} L] 1.00

1/ Absolute 190 10.00 1.00

Z | Abzolule 190 20.00 1.00

3 Absolute 200 30.00 1.00

4| Abzolule kil 40.00

§ Absolute a0 50.00

1.00
1.00

E|ahznlute ann B0
7| Absolute 400 70.00
£ Absolute 4nn an.00
¥ Abzolule 50 0.00

.00
1.00
1.00
1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo
i o [

Ready 100.00 ~- 300.00

Facil manejo y sencillo ajuste

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

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

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

Ejemplo de pantalla en modo normal

e
P
g
.
s
Bieskle ma W LIS *
LR} L) - *
Lome | e | wmr | e
na oy - A
me o | ey
n LAY LN
e | -
1] )

=

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

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

@ Posibilidad de ajustar los parametros.

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

ZSVC 62

1 [Selecci()n del modelo

LES

LESH

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

|
‘LECPA LECP1 ‘ LEC-G e [

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LEC

C€ M

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

Conmutador de
habilitacion
(opcional)

\ Conmutador

de parada

BN

LEC-T1-

3

Consola de programacic’ml

Longitud de cable [m]

lConmutador de habilitacion
— Ninguno
S [Equipado con conmutador de habilitacion

3

(3]

‘ * Conmutador de bloqueo para funcién

Idioma inicial ¢

de prueba y control manual (JOG)

J

Japonés

» Conmutador de parada

E Inglés

| G_[Equipado con conmutador de parada]

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

Caracteristicas técnicas

Funciones estandar

e Visualizacion de caracteres chinos.

e Se incluye el conmutador de parada.

Elemento Descripcion
Detector Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
Longitud de cable [m] 3
Proteccion IP64 (excepto el conector)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50

Opcion

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o menos (sin condensacion)

e Se incluye el conmutador de habilitacion.

Peso [g]

350 (excepto el cable)

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

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

Modo sencillo

Funcién Detalles

Diagrama de flujo de las operaciones del menti

Datos de paso | ® Ajuste de los datos de paso

Menu

Datos

Datos

* Operacion de control manual

ntrol manual -
Control manua * Retorno al origen

Monitor
Control manual

* Operacion en 1 paso

Prueba * Retorno al origen

Prueba
ALM

o Visualizacion del eje y del n® de datos de paso
o Visualizacion de 2 elementos seleccionados
(Posicion, Velocidad, Fuerza).

Monitor

Ajuste de TB

N¢ datos de paso

Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo

Ver. 1.

Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
Ver. 2.

Posicion, Velocidad, Fuerza de empue, Aceleracion, Deceleracion, MOD movimiento,
Disparador LV, Velocidad de empuje, Fuerza de desplazamiento, Area 1, Area 2, Pos. entrada

¢ Visualizacion de la alarma activa

ALM ¢ Reinicio de alarma

Monitor

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

¢ Ajuste del idioma visualizado
(Ver. 2.:x)

* Ajuste del modo sencillo/normal

o Ajuste de datos de paso y seleccion de
elementos para monitorizacion en modo sencillo

Ajuste de TB

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

Control manual

Retorno al origen
Operacion de control manual

63

Prueba

Operacioén en 1 paso

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

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

Elemento de ajuste

O



Modo normal

Consola de programacion Serie LE C

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcién Detalles Menu Datos de paso
Datos de paso | ® Ajuste de los datos de paso Datos de paso N© datos de paso
- - , Parametro MOD movimiento
Pardmetro e Ajuste de parametros Monitor Velocidad
e Operacion de control manual / Prueba Posicion
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion
* Retorno al origen Archivo Deceleracion
Prueba * Accionamiento de prueba (especificar un Ajuste de TB Fuerza de empuje
méximo de 5 datos de paso y operar) Reconexion Disparador LV
* Salida forzada Velocidad de empuje
(salida de sefal forzada, salida Fuerza de desplazamiento
de terminal forzada) Areat, 2
* Monitorizacién de accionamiento Posicion de entrada
' . Monlitor‘izac‘:i,(')n de la s?ﬁal de salida Parametro Ajuste basico |
Monitor * Monitorizacion de la sefal de entrada Basico
* Monitorizacién del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de entrada
¢ Visualizacion de la alarma activa Monitor Monitor DRV
ALM (Reinicio de alarma) Accionamiento Posicién, Velocidad, Par
* Visualizacion del registro de alarmas Sefial de salida N¢ pasos
Sefal de entrada Ne ultimo paso
* Guardado de datos Terminal de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada —{ Monitorizacion de la sefial de salida|
parametros del controlador que se estd
utilizando para comunicacion (se pueden Prueba —{ Monitorizacion de la sefial de entrada|
guardar 4 archivos, con un conjunto de JOG/MOVE — ; :
datos de paso y para’metros definidos en Retorno al ORIG. _{ Monitorizacion del terminal de sal|da|
Archivo cada archivo). : . — .
« Carga en el)controla dor g\gﬁf:ng? de prueba ! Wonitorizacion delterminal de entrada |
Carga los datos guardados en la
teaching box en el controlador que se ALM Estado
esta utilizando para comunicacion. Estado Visualizacién de la alarma activa
* Eliminacién de datos guardados. Registro de ALARMA Reinicio de alarma
e Proteccion de archivos (Ver. 2.#%) =
- —— Archivo Visualizacion del registro de ALARMA
* Ajuste de visualizacion Guardado de datos Visualizacién de las entradas al registro
(modo Sencillo/Normal) Carga en el controlador
* Ajuste del idioma Eliminacion de archivos
) (Japonés/ingiés) Proteccién de archivos (Ver. 2.xx)
Ajuste de TB * Ajuste de retroiluminacion
* Ajuste del contraste de la LCD Ajuste de TB
* Ajuste del sonido de pitido Sencillo/Normal
* Max. conexiones del eje Idioma
* Unidad de distancia (mm/pulgadas) Retroiluminacion
Reconexién * Reconexién del eje Contraste de LCD
Pitido
Max. conexiones del eje
Contrasefha
Unidad de distancia
—{ Reconexion
Dimensiones
4 102 34.5
N® Descripcion Funcion

’

tr 9

(&)@
[@]

ol

22,5

LCD

Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)

Anilla

Una anilla para colgar la teaching box

Al pulsar el conmutador, se

bloquea y detiene.

El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha.

1
2
3 | Conmutador de parada
4

Protector del conmutador de parada

Un protector para el conmutador de parada

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la

5 g:w:;m:z;én funcion de prueba del control manual (jog).
. Otras funciones como el cambio de datos no estan
(opcional)

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

GW

Serie LEC-

Forma de pedido

T\ us

A\ Precaucion
[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC ha sido
comprobada  combinando  los
actuadores eléctricos de la serie
LES/LESH con los controladores de
la serie LEC.

La conformidad electromagnética
depende de la configuracion del
panel de control del cliente y de la
relacion con otros equipos eléctricos
y cableados. Por tanto, no serd
posible certificar la conformidad con
la directiva 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 estandar UL, debera utilizarse
el actuador eléctrico y el controlador
con una fuente de alimentacién de
clase 2 compatible con UL1310.

KIEEIT LEC-G

Protocolos de buses de campo aplicables ®

MfZ

LEC-

LEC-CaD |

Conector de derlvacmn

Resistencia final

Caracteristicas técnicas

Modelo de cable

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

DN1 DeviceNet™ Montaje

PR1 PROFIBUS DP — |Montaje con tornillo

EN1 EtherNet/IP™ D Nota) | Montaje en rail DIN
Nota) El rail DIN no esta incluido.

Pidalo por separado.

CG1/-|L

el

LEC-

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

CGR

i
=

| [wiw
|
\

L ]
|

4

Cable de comunicacion

o

Cable entre derivaciones

=i
[

o ‘
@.

.
—

\
. /’.l
&

=

e

R4

Modelo LEC-GMJ2[] LEC-GDN1[] LEC-GPR1[] LEC-GEN1L[]
. . |Bus de campo CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
Sistema aplicable — — —
Versién Nota 1) Ver. 2.0 Version 2.0 VA Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocidad de comunicacion [bps] | 120 /625 K25 M 125 k/250 k/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 MA00 M
/SM10M 1.5 M/3 M/6 M2 M
. Archivo de configuraciéon Nota 2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Caracteristicas -
técnicas de 4 estaciones | Entrada 896 puntos,
comunicacién Area de ocupacion /0 ocupadas| 108 palabras | Entrada 200 bytes (186 usados)| Entrada 57 palabras | Entrada 256 bytes
(ajuste 8 | Salida 896 puntos, | Salida 200 bytes (182 usados) |  Salida 57 palabras Salida 256 bytes
veces) 108 palabras
Alimentacién de | Tension de alimentacion [V] o126 — 11a25VDC — —
comunicacion | Consumo de corrient 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
- Controladores aplicables Serie LECP6, Serie LECA6
Caracteristicas ’
L st Velocidad de comunicacion [bps] Nota 3) 115,2 k/230,4 k
técnicas del controlador — ~
Nimero méx. de controladores conectables o2 ¢) 12 8 Nota 5) 5 12

Accesorios

Conector de alimentacion,

conector de comunicacion

Conector de alimentacion

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 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.smcworld.com
Nota 3) Cuando se usa una teaching box (LEC-T1-[J), ajuste la velocidad de comunicacién en 115.2 kbps.
Nota 4) El tiempo de respuesta de comunicacién para un controlador es de 30 ms aprox.

Consulte “Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacién” para obtener los tiempos de respuesta cuando hay varios controladores conectados.
Nota 5) Para la entrada de datos de paso, se pueden conectar hasta 12 controladores.
Nota 6) Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
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Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion

unidad aw Serie LEC-G

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

400

350
300

250

200

150

100

Tiempo de respuesta (ms)

=

A
500/
0

1 2

3

4

5

6

7 8 9 10 M

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-GOI)

Modelo: CC-Link Ver. 2.0

(85)

82

Modelo: PROFIBUS DP

(87.9)

Bl

82

1
—f—

04.5

24.5

170
152.2

170
152.2

Para montaje del cuerpo

(35)

161

Para montaje del cuerpo

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

161

! 18.2
4.5
Para montaje del cuerpo

Modelo: DeviceNet™

(85)

82

1
———

Modelo: EtherNet/IP™

85
82

1
—fl—

04.5
Para montaje del cuerpo

(35)

170
152.2

U

A

=5

%o b Bolla W o

161

&

04.5
Para montaje del cuerpo

18.2

=1 U

Para montaje del cuerpo

170
152.2

161

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

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

Dimensiones
Montaje en rail DIN (LEC-GLILILID)

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

(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
- !
i 2z i 12
z| o z| o
N o3 N O'F
i 3 sl 3 i 3 sl 3
D © | ©
1 gl 3 o] o gl 3 of
i HESE: ¥ SR
I sl 8 g 8
H o H o
L it B
S s S| s
] 3
Lo & o
o N o
35 8 5
— - < [ | —| -
©) & | | E— e ) 7 | :
* Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)
Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™
(87.9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
- o
: | : 2| = H
z| o z|o
N o3 N O g [S]] e
9 < S = i < == -!E-r
© bad B o = ©
o © o © Ill
(] (]
= Sl 3| o N — S 3 ol N
A 5 R © 2 ISR
: ol 2 - : NI
i 3 33 | & 8 g
| o o
S g
S s S| s
] 3
Lo S o
| Ry
85 3 5
~| ® 1 | -
(98) arad (95) P
* Montaje sobre rail DIN (35 mm) * Montaje sobre rail DIN (35 mm)
Rail DIN L
AXT100-DR-[] 7.5 125 (Paso) __ | 5.25
# Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior. A 1
Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje. @ ﬁ I ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢ ¢
@
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 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5

N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40

L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 | 360.5| 373 | 385.5| 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5 | 498 | 510.5

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

Serie LECP1

Forma de pedido

LECP1
Controlador—l—

Motor compatlbII

LESH8RJ-50
I_lFIef. del actuador

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)

1 Opcién

Montaje con tornillo

\ P |Motor paso a paso (Servo/24 VDC

Ejemplo: Introduzca "LESH8RJ-50" para el modelo

D Mot LESH8RJ-50B-R16N1.

Montaje en rail DIN

N° de datos de paso (puntos)

Nota) El rail DIN no estd incluido.

Pidalo por separado. « Si se selecciona el modelo equipado con

controlador durante el pedido de la serie LE,

[1 [ 14 (sin programacién) | e Longitud del cable /0 [m] ) ‘
- no necesita pedir este controlador.
— Sin cable
Tipo I/O en paraleloe 1 1.5
N NPN 3 3
P PNP 5 5

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

El controlador se vende como una
unidad independiente tras el

La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie LES/LESH con los controladores de la serie LEC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no serd posible certificar la conformidad con la directiva 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.

ajuste de un actuador compatible.

Compruebe la compatibilidad de
combinacion controlador-actuador.

la

[Productos conformes a UL]

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

x Consulte el manual de funcionamiento sobre
el uso de los productos. Descargueselo a
través de nuestro sitio web
http://www.smcworld.com

Caracteristicas técnicas

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

LECP1

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Suministro de alimentacidn Nota 1)

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

Entrada digital

6 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en digital

6 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Puntos de parada

14 puntos (nimero de posicion 1 a 14(E))

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Display LED de 7 segmentos Note3)

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

Refrigeracién por aire ambiental

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)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

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

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

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

Nota 3) Los numeros "10" a "15" en sistema decimal se muestran como sigue en el LED de 7 segmentos.

Display decimal

Display hexadecimal A

0 11 12 13 14 15

b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Serie LECP1

Detalles del controlador

@/ Ne | Display Descripcion Detalles
. .| Alimentacién ON/Servo ON : Se ilumina en verde
PWR | LED de alimentacion Alimentacion ON/Servo OFF: Parpadea en verde
(o) ALM LED de alarma Con alarma : Se ilumina en rojo

Ajuste de pardmetros : Parpadea en rojo

Cubierta

Cambio y proteccion del conmutador de modo
(Cierre la cubierta tras cambiar el conmutador)

Ls 5 &

FG

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

Conmutador de modo

Conmutar el modo entre manual y automatico.

LED de 7 segmentos

Se muestran la posicién de parada, el valor fiiado por )y la informacion de alarma.

®|0|6|0|C|PIPC|eEEIQ@E ® | @ | ® | ©

SET Botén de ajuste | Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual.
4 3 — Conmutador de seleccion de posicién| Asignar la posicién a accionamiento (1 a 14) y la posicién de origen (15).
5 MANUAL Botdn de avance manual | Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.
g /® Boton de retroceso manual| Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.
@\ = \ /(@ SPEED Selector de velocidad de avance| 16 velocidades de avance disponibles.
bl Selector de velocidad de retroceso| 16 velocidades de retroceso disponibles.
@\ .;;f;l ﬁlle/ ACCEL Selector de aceleracion de avance| 16 pasos de aceleracion para avance disponibles.
t, Selector de aceleracion de retroceso| 16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.
@\ i CN1 Conector de alimentacion| Conecte el cable de alimentacion.
) CN2 Conector del motor | Conecte el conector del motor.
@\ /@ CN3  |Conector del encoder| Conecte el conector del encoder.
@\ A CN4 Conector 1/0 Conecte el cable I/0.

Montaje

A continuacion se muestra el método de montaje del controlador.
1. Tornillo de montaje (LECP1L1[I-[])

(Instalacién con 2 tornillos M4)

2. Puesta a tierra

a tierra como se muestra.
S

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

(g

Direccién de montaje :>H

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

Apriete el perno con la tuerca para montar el cable de puesta

Tornillo M4

Cable con terminal de engarce

@/Arandela de bloqueo dentada

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.

e Use un destomillador de relojero del tamafio mostrado a continuacion para girar el selector de posicion
y para ajustar el valor de ajuste del selector de velocidad/aceleracion @ 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)]
wi-
( Vista ampliada del extremo
\ del destornillador
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Controlador sin programacion Serie LE CP 1

Dimensiones

Montaje con tornillo (LECL1LICI-[])

Conector I/O CN4

Conector de encoder CN3

[} h:/

38
85 36.2
1.2 o 18.1
<
A
—_
2 3 g
~
| S R S
4.5

para montaje del cuerpo

Montaje en rail DIN (LECLI11LID-[])

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

4.5
para montaje del cuerpo

T T T

N oA oA

38
85 11.5 36.2
SL
[—
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o
<
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=
Z| ©
8 §
0 = el Ko Wi T
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5 3
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Serie LECP1

Ejemplo 1 de cableado

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

]Conector de alimentacién: CN1

Terminal del conector de alimentacion CN1 para LECP1 Cable de alimentacion para LECP1 (LEC-CK1-1)
Nombre delterminal|Color el cale Funcién Detalles

ov Azul Alimentacion comin () | Terminal M24V/terminal E% [l Pd ] % [@

Alimentacién del motor (+) | C24V/terminal BK RLS son comunes (-).

Alimentacion de control (+)| Alimentacion del motor (+)
Desbloqueo (+) | suministrada al controlador

M24V |Blanco

Alimentacion de control (+)
suministrada al controlador

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

C24V |Marrén

Ejemplo 2 de cableado

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

]Conector I/O en paralelo: CN4

HENPN HPNP
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN4 para sefales 1/O CN4 para sefales I/O
COM+ 1 { COM+ 1 {
COM- 2 COM- 2
ouTo 3 —{Carga—9 ouTo 3 —{Carge}
ouT1 4 —{Cargd—s ouT1 4 —{Carge}
ouT2 5 —{Carga—¢ ouT2 5 —{Caga}
ouT3 6 —{Carga—9 ouT3 6 —Cargal
BUSY 7 —{Cag—s BUSY 7 —{Caga}
ALARM | 8 Cargd ALARM | 8 (—{Cagal
INO 9 [— — INO 9 — 1
IN 10— —1 IN 10—
IN2 "n— — IN2 " o—
IN3 12— — IN3 12—
RESET | 138 — —t RESET | 13 — —1
STOP | 14 | — — STOP | 14 |— —
[ [
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuije.
COM- Conecta la alimentacion de 0 V para la senal de entrada/salida (la salida se ordena de la combinacion de OUTO a OUT3.)
* Instruccion para accionamiento (entrada como una combinacién de INO a IN3) OUTO0 a OUT3 Ejemplo (operacion completa para posicion n° 3)
e Instruccion para retormo al origen (INO a IN3 en ON de forma simulténea) OuUT3 OouT2 OuUTH ouTo
INO a IN3 Ejemplo (instruccién de accionamiento para posicién ne 5) OFF OFF ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
OFF ON OFF ON *ALARM Nota) | No hay salida cuando la alarma o el servo estén desactivados
Reinicio de alarma e interrupcién del funcionamiento Nota) Sefal de circuito I6gico negativo (N.C.)
Durante el funcionamiento: parada de deceleracion desde la posicion a la que
RESET . o .
se introduce la sefial (servo en ON mantenido)
Cuando la alarma esta activa: reinicio de alarma
STOP Instruccion para parada (tras parada de deceleracién maxima, servo en OFF)
Grafica de nimeros de posicion de sefiales de entrada [IN0-IN3]  ©: OFF @: ON Grafica de nimeros de posicion de sefiales de salida [OUT0- OUT3]  O: OFF @: ON
Numero de posiciéon IN3 IN2 IN1 INO Numero de posicion OouT3 ouT2 OuT1 OouTo
1 @) o @) [ ] 1 (@) (@) (@) [ ]
2 @) o [ ] @) 2 @) o [ ] 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 [ ) O 10 (A) [ ) O [ ) O
11 (B) [ ) O [ ) [ ) 11 (B) [ ) O [ ) [ )
12 (C) [ ) [ ) o o 12 (C) [ ) [ ) o @)
13 (D) [ ] [ ) O [ ) 13 (D) [ ) [ ) O [ )
14 (E) [ ) [ ] [ ) o 14 (E) [ ) [ ) [ ) @)
Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ ) Retorno al origen [ ) [ ) [ ) [ )
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Temporizacion de senal

Controlador sin programacion Serie LE CP 1 -

(1) Retorno al origen

I L e - 24V
Allmentamon_l E INO a 3 todas en ON i oV
I
\ R ON
Entrada INO-3 4 I I OFF
i 3
BUSY ' l O':F
T A7°
Salida | OUTO-3 i / |"_

Descarga

0 mm/s

= "«xALARM” se expresa como circuito ldgico negativo.

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacion
Entrada INO-3
OuUTO0-3
Salida
BUSY

Bloqueo externo

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Las sefiales de salida OUTO0-3 estan en ON de forma simultanea |
a las entradas INO-3 cuando se completa el posicionamiento.

Alimentacion
INO-3 v.////]
Entrada 5 4
Reser _ & 0 [
vi—
ouTo-3 Wi
Salida ¥ X
BUSY
b

Bloqueo externo

Velocidad

H
i
i

i

Parada por corte durante
operacion de posicionamiento

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Descarga
Mantenimiento

0 mm/s

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Descarga
Mantenimiento

0 mm/s

Mantenimiento

O

(4) Parada por sefal STOP

Alimentacion
INO-3 |
Entrada i 4
sTOP N
OuUTO0-3 ./
« AR
Salida | BUSY | |
' Yo
*ALARM | 4

Bloqueo externo

Velocidad

v

/

Parada por sefial STOP durante
operacién de posicionamiento

Entrada

Salida

= "«xALARM” se expresa como circuito ldgico negativo.

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

Descarga
Mantenimiento

0 mm/s
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Serie LECP1

Opciones: Cable del actuador

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*

* Producto bajo demanda
(cable robético inicamente)

-]

O|W > wiuv|w =

Modelo de cablee®

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m,3m,5m

Lado del actuador

(N® de terminal) 1 =52
51 6 (13.5)

(28)

Lado del controlador

(14.2)
™

Conector C

[

~
~
Tz

N

Conector A

fl
i
il

(10)

LE-CP- 3 &/Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(30.7)

L

Lado del controlador

(+ Producto bajo demanda) = Conector G (14.2)
. == ITe) —_ .
(Ne de terminal) ! = 2 __Lado del actuador 3 I (N2 de terminal)
b N BT
N 1 I — ¥
= ! 3 i
~ — — A6 B6
o] 9_3 ]
Conector A & e (14.7)
(30.7) | g L Conector D (11)
s N¢ de terminal Ne de terminal
Chrientits del conector A Erslry Glel el del conector C
A B-1 Marrdén 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
Ne de terminal
_ Apantallamiento__ Color del cable| o) conector D
Vee B-4 — OOCK - Marron 12
Tierra A-4 ,'/ } ;/ y Negro 13
A B-5 T . T 4 Rojo 7
A A-5 T ;‘ >OOO< T ;‘ Negro 6
B B-6 —ri — Naranja 9
8 BS 2000 — 5
7777777777777777777 — 3

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1 1.5
3 3
5 5
8 8*
A 10*
B 15*
C 20*
# Producto bajo demanda
(cable robético inicamente)
Con bloqueo y sensor @

Modelo de cable®

Lado del actuador

(N® de terminal)

Conector A g

@]
S

_B__I___| LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3 m,5m

Conector C

1
3

(10)
LE-CP- 32/Long

1852
51 6 (13.5)

) (7.7)

(10.2

L=

U
‘(30_7) Conector B

itud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

Lado del controlador
(14.2)

(N® de terminal)

Al

05.7)

A3

(* Producto bajo demanda)

(14.7)

Lado del controlador

A1FER-B1
A6 IEM B6

B1
B3

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.
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Lado del actuador &l ©
o i I 5| w .
(N2 de terminal) ConectorA_ §| & Conector € (124.2) (N2 de terminal)
=1 . === .
= Ml
|
= = ___J‘ J g A6 _if-B6
y 59 EESS Al B1
19 S | )
= === — A3 B3
ConectorB 13
.80 [——— = L (14.7)
- N¢ de terminal N¢ de terminal
Clieuit del conector A Colondelicabl del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/- A-3 Azul 4
i Color del cable piadelieminal
- Apantallamiento _ . del conector D
Vee B-4 T T Marrén 12
Tierra A-4 ,-l | XXX ,-l | Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T : >OOO< T : Negro 6
B B-6 — —F Naranja 9
B Bg OO = forani :
— T T g — 3
L N¢ de terminal
Chientits del conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (=) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2




Opciones

Controlador sin programacion Serie LE CP 1

[Cable de alimentacion]

LEC-CK1-1

=
P = [ -
L] ¢ i :.
I s
2
(13.3) (35) (60)
(1500)
Nombre el erminaCokor e cubiea Funcion * Tamafio de conductor: AWG20
ov Azul | Alimentacién comdn (-)
M24V | Blanco | Alimentacién del motor (+)
C24V | Marrén | Alimentacion de control (+)
BK RLS | Negro |Desbloqueo (+)
[Cable E/S]
Longitud de cable (L) [m]l
1 1.5
3 3
5 5
Lado del controlador Lado del PLC
S— d [ =
g )
(11) (30) 5 ‘ N

(L)

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 OUT1
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 | | Rojo IN1
11 Marrén claro [ B Negro IN2
12 Marrén claro [ N ] Rojo IN3
13 Amarillo [ B Negro RESET
14 Amarillo [ B ] Rojo STOP

+ Tamafio de conductor: AWG26

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

O
g

(16)
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Controlador del motor paso a paso

erie LECPA

Forma de pedido

C€ N

A\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

(1) La conformidad EMC ha sido
comprobada  combinando  los
actuadores eléctricos de la serie
LES/LESH y la serie LECPA.
La conformidad electromagnética
depende de la configuracién del panel
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.

(2) Para la serie LECPA (driver de motor

paso a paso), la conformidad EMC
ha sido probada instalando un kit de
filtro de ruidos (LEC-NFA).
Véase el kit de filtro de ruidos en la
pag. 81. Consulte el Manual de
funcionamiento de LECPA para la
instalacion.

[Productos conformes a UL]

Cuando se requiera la conformidad con

el estandar UL, debera utilizarse el

actuador eléctrico y el driver con una

fuente de alimentacién de clase 2

compatible con UL1310.

LECP |AP| 1

Modelo de controladorl

LESH§RJ-50

—— e Montaje del controlador

AN |Modelo de entrada de impulsos (NPN) Montaje con fornilo
AP __ | Modelo de entrada de impulsos (PNP, —
impulsos (PNP) l D Nota) | Montaje en rail DIN
- Nota) El rail DIN no esta incluido.
Longitud de cable E/S [m] Pidalo por separado.
— Ninguno
, . 1 195 Modelo de actuadore
* La entrada de impulsos sélo se =
puede utilizar con diferencial. Los |3 3: (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
cables de 1.5 m sélo se pueden | 5 5" Ejemplo: Introduzca "LESH8RJ-50" para el modelo

usar con colector abierto. LESH8RJ-50B-R16N1.

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

p
El driver se vende como una unidad independiente

tras el ajuste de un actuador compatible.

Compruebe la compatibilidad de la
combinacién driver-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(1) Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador.
Debe coincidir con la etiqueta del driver.

(2 Compruebe que la configuracién I/0 en paralelo coincide (NPN o PNP).

[ LESH8RJ—50

. 5

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

Caracteristicas técnicas

Elemento

LECPA

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Suministro de alimentacion Nota 1)

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

Entrada digital

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

Salida en digital

9 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Entrada de sefal de impulsos

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

Encoder compatible

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

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

Longitud de cable [m]

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

Sistema de refrigeracién

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacién)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-10 a 60 (sin congelacién)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 0 menos (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

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

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

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

Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Forma de montaje

Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

a) Montaje con tornillo (LECPALILI-L])
(Instalacion con 2 tornillos M4)

Direccién de montaje

N

Direccién de montaje|:> {

Cable de

toma a tierra

b) Montaje en rail DIN (LECPALICID-[])
(Instalacién con el rail DIN)

{

— f’@;
©

. D

i

Cable de
toma a tierra

u]

Rail DIN

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

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

Adaptador para montaje en rail DIN

El rail DIN esta bloqueado.

Cable de

toma a tierra

Rail DIN

Rail DIN L o
AXT100-DR-[]
* Para [J, introduzca un ndmero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. o)
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 77. e o
0
. . 1.25
Dimension L [mm] =
N® 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5
N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 | 310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 | 385.5| 398 | 410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 485.5| 498 | 510.5
Adaptador para montaje en rail DIN
LEC-2-DO0 (con 2 tornillos de montaje)
Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el driver de tipo montaje con tornillo.
SMC 76

O

W [Selecci()n del modelo

LES

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

LECA6
LECP6

LEC-G

N\ LECP1

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LECPA

Dimensiones

a) Montaje con tornillo (LECPALII-[])

66

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

e

%@

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

Conector I/O en paralelo CN5

Conector /O en serie CN4

Conector de encoder CN3

Conector de alimentacion del motor CN2

{

Conector de alimentacién CN1

b) Montaje en rail DIN (LECPALICID-J)

Ejemplo 1 de cableado

76
q p
—
N
@ 3
»
z|
a3 =
- 8 =
- c| O
1 A _—
! ==
i | ®
: vl o =
! @ o ©
| g g
- -
H 5| @
. o o
5 1%] "
o| ©
B| ©
- c C
S|
] =}
o £
@ o
@ | ©
% I 3
- -

\* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

125

35

———

= )

Eelils

© /’ﬂ_f
z 2] 1
L I
o | (L

// | |
s
o
: \

l/ N ‘

4.5

04.5

para montaje del cuerpo

(Modelo de montaje con tornillo)

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

W
(5]

148.2 (cuando se retira el rail DIN)

142.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

109

Y
L/

1§

J

EL
—

i

-«.E

=

E]

i

]Conector de alimentacion: CN1

+ El enchufe de alimentacién es un accesorio.

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

Nombre del terminal Funcién Detalles
oV Alimentacién comn (<) Terminal M24V/terminal C24V/terminal EMG/
terminal BK RLS son comunes (-).
M24V Alimentacion del motor (+) | Alimentacién del motor (+) suministrada al driver
Cc24Vv Alimentacién de control (+) | Alimentacién de control (+) suministrada al driver
EMG Parada (+) Entrada (+) para liberar la parada
BK RLS Desbloqueo (+) Entrada (+) para liberar el bloqueo
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Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

Ejemplo 2 de cableado

\Conector I/O en paralelo: CN5

24

LECPANLIC-LI(NPN)
o
Nombre delteminal |~ Funcion  |N© de pin para sefal I/O
COM-+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ |Sefial de impulsos| 3
NP-  |Sefial de impulsos 4
~ - Nota 1)
PP+  |Sefal de impulsos 5
PP—  |Sefial de impulsos 6
SETUP Entrada 7
RESET Entrada 8
SVON Entrada 9
CLR Entrada 10
TL Entrada 11
TLOUT Salida 12 {Cargal—
WAREA Salida 13 {Carga}—¢
BUSY Salida 14 {Carga}—1
SETON Salida 15 {Carga}—
INP Salida 16 {Carga}—
SVRE Salida 17 {Carga}—¢
«ESTOPM=22|  Salida 18 {Carga}—
“ALARMM22|  Salida 19 {Carga}l—
AREA Salida 20 {Carga}—
Teminal redondo
Fa 0.5-5

Nota 1) Para el método de cableado de la sefial de impulsos, véase “Detalles del cableado de la sefial de impulsos”.

Nota 2) Salid

la cuando el suministro eléctrico del driver esta activado. (N.C.)

Senal de entrada

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

CLR Reinicio de direccion

TL Instruccién para la operacién de empuje

Detalles de cableado de la sefal de impulsos

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

LECPAPLILI-[](PNP)
A
Nombre delterminel |~ Funcién  |N° de pin para sefal I/O
COM-+ 24V 1 {1
COM- oV
NP+ |Sefial de impulsos
NP-  |Sefal de impulsos
Nota 1)
PP+ |Sefial de impulsos
PP—  |Sefial de impulsos
SETUP Entrada
RESET Entrada
SVON Entrada 9
CLR Entrada 10
TL Entrada 11
TLOUT Salida 12 {Cargal
WAREA Salida 13 {Carga}
BUSY Salida 14 {Carga}
SETON Salida 15 {Cargal
INP Salida 16 {Carga]
SVRE Salida 17 {Carga]
«ESTOP"22|  Salida 18 {Cargal
<ALARM 22| Salida 19 ; {Carga}
AREA Salida 20 : {Carga}
FG Teminal redondo _]
0.5-5

Senal de salida

Nombre Detalles
BUSY Salida cuando el actuador esté en funcionamiento
SETON Salidas durante el retorno al origen
INP Salida cuando se alcanza la posicién objetivo
SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
*ESTOP Nota3)| No hay salida cuando se ordena la parada EMG
*ALARM Neta3)|  No hay salida cuando se genera la alarma
AREA Salida dentro del rango de ajuste de salida del &rea
WAREA  |Salida dentro del rango de ajuste de salida de W-AREA
TLOUT Salidas durante la operacién de empuje

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

¢l a salida de sefial de impulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de diferencial

Unidad de posicionamiento ! Interior del driver
mm mm
~ NP+ | ~
A A [
-
120 Q
PP+
N4 N [
PP- ‘D“Qé )
N
120 Q

i
1

°| a salida de sefial de impulsos de la unidad de posicionamiento es una salida de colector abierto

Tensién de alimentacién de la sefial de impulsos
i
! Unidad de
posicionamiento Interior del driver
—L ——
,:| NP+ | ~
A 1o ok
O —
Resistencia limitadora 120 Q
de corrignte R Nl PP+
N |-
- 1ol [p K|
Resistencia limitadora 120Q

de corrignte R Nte)

_______|_ C

O

SvVC

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

Tension de alimentacion de a sefial de impulsos | Caracterisfcas de a resistencia limitadora de corrente R

24 VDC +10% 3.3 kQ25% (0.5 W 0 mas)

5 VDC +5% 390 Q5% (0.1 W 0 més)
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Serie LECPA

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Alimentacién 24V
u— oV
ON
SVON OFF
Entrada
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP 4
n
n
1"
*ALARM i
= H
*ESTOP A
— : |‘
HER
1 [}
[
Velocidad t + 0 mm/s
' \
1
Retorno al origen E i
T !

= "«xALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito I6gico negativo.

Operacion de posicionamiento

" R
Operacion de posicionamiento !
I

Entrada Sefal de impulsos
Salida BUSY
INP H
i
A
A )
I 1
) [
Velocidad 0

ON
OFF

ON
OFF

fmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmmeed L
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos
de paso, INP se activard; en caso contrario, permanecerd desactivado.

Reinicio de alarma

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

79

E Reinicio de alarma
ON
Entrada RESET I\ | OFF
A ON
li ALARM
Solida | wALARML I—I OFF
1Salida de alarma !

O
g

Operaciéon de empuje

ON
i —I OFF
Entrada
Sefial de impulsos " “““““““““ | I |
ON
TLOUT
Salida BUSY
INP i
n
l. 1
[}
LI
L
oy
SR
Velocidad — 0 mm/s
Operacion de empuje | !

Nota) Si la operacién de empuje se detiene porque no hay desviacién

de impulsos, la pieza mévil del actuador puede vibrar.



Opciones: Cable del actuador

Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

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

LE-CP-

Longitud de cable (L) [m]
1.5
3
5
8>:<
10*
15%
20*
* Producto bajo demanda
(cable robético Unicamente)

O > o uw| =

-]

LE-CP-}

(N® de terminal)

(N° de terminal) 1_sg=5-2
(13.5) 5E—6

(10)

(17.7)

Lado del actuador

LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5 m,3 m,5m

-
@
Q

(

Lado del driver
—

Conector C

o\ |

(30.7)

Conector A

(14.2)

¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(= Producto bajo demanda)

Conector C

Modelo de cable®

Cable robdtico
(Cable flexible)

Cable estandar

Lado del driver
(14.2)

. )
; :g _Lado del actuador Lg (N° de terminal)
~ N ] B
< R
D B — B6
[32] |
Conector A Q (14.7)
(30.7) ~ L
L N¢ de terminal N¢ de terminal
Circuito o) A Color del cable A G
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| jo/ conector D
Vce B-4 Marrén 12
Tierra A-4 "l y XXX ’-l Negro 13
A B-5 — T Rojo 7
A A-5 — : Negro 6
B B-6 —] v Naranja 9
g = 000 o) s
__________________ B — 3

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

LE-CP-[3

Longitud de cable (L) [m]l
1.5
3
5
8*
10*
15%
20%
* Producto bajo demanda
(cable robético unicamente)

O|W > ®uv|w =

Con bloqueo y sensor ¢

__B__

Lado del actuador

LE-CP-§/Longitud de cable: 1.5 m, 3m, 5 m

Conector C

(N2 de terminal) Conector A Eg
1#£9-2 ] —
5= EI & |
(13.5) 6 = L__ i
12 S u I 7 |
15416 S
= (30.7) Conector B g L

(14.2)

Lado del driver

(N de terminal)
& A1 IE"‘I B1
= A6l B6
B1
B3

(11) (14.7)

LE- CP-Aé/Longltud de cable: 8 m, 10 m, 15m, 20 m

(* Producto bajo demanda)
Lado del actuador

Lado del driver

Modelo de cablee®

Cable robético
(Cable flexible)

Cable estandar

Nota) No utilizado para la serie LE.

O

SvVC

k)
(N2 de terminal) Conector A g © ConectorC  (14.2) (Ne de terminal)
== . === ~| ~— o |
:5% < P - § AR B
576 ~ | z |
= ] J g [ A6t _r-B6
S ] 5 o1
Z — — 2 A3 B3
Conector B I
@7 T € L (1) (147)
L N de terminal N® de terminal
Chfits del conector A Calor Gl el del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
N¢ de terminal
_ Apantallamiento Color del cable| 4,1 conestor D
Vce B-4 T T Marrén 12
Tierra A-4 ,l + XXX [vl + Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 . I.I XHXAKX t ; Negro 6
B B-6 —f — Naranja 9
B B 000 faren 2
— T T T — 3
L N de terminal
Cliulie del conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Sensor (=) Nota) A-3 >OOO< Azul 2

W [Selecci()n del modelo
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LESH

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

LECA6
LECP6

LEC-G

N\ LECP1

Precauciones especificas
del producto
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Serie LECPA

Opciones

[Cable 1/0]

LEC-CL5-11

Modelo de cable I/Ol
[L5 [ ParalLECPA ]

lLongitud de cable I/O (L)
1 1.5m
3 3 m*
5 5m*
= La entrada de impulsos sélo

se puede utilizar con
diferencial. Los cables de 1.5

m solo se pueden usar con N2 | Colordel |Marca en|Color de N2 | Colordel [Marca en|Color de
colector abierto. de pin |aislamiento | el cable |lamarca de pin | aislamiento | el cable |la marca
L 1 |Marrénclaro, = Negro 12 |Marrénclaro, mm | Rojo
12 2  |Marrdnclaro, m Rojo 13 | Amarillo | mm |Negro
20 1 ’l_L 3 Amarillo | = Negro 14 | Amarillo | mm | Rojo
== < 4 Amarillo | = Rojo 15 |Verdeclaro, mm |Negro
| |88 E | ‘ 5 |Verdeclaro, m Negro 16 |Verdeclaro, mm | Rojo
< éé & ‘ S 6 |Verdeclaro, m Rojo 17 Gris mEm |Negro
SEE| ’ 25) | (10) (40) 7 Gris u Negro 18 Gris mE | Rojo
2 . (45) 8 Gris [ Rojo 19 | Blanco | mm_|Negro
100 410 9 Blanco | = Negro 20 Blanco | mm | Rojo
= Nimero de hilos| 20 10 | Blanco | ® ROJO | [femira eart
Tamafio AWG| 24 11 Marrénclaro)] mm |Negro| | 0.5.5 Verde

[Kit de filtro de ruidos]

Driver para motor paso a paso (modelo entrada de pulsos)

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

(33.5)

(42.2)

(12.5)

(28.8)

* Consulte el Manual de Funcionamiento de la serie LECPA para la instalacion.
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Serie LEC

( Windows®XP, Windows®7 compatible )

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(@ Software de configuracion L E C - W2

2 Cable de (3 Cable USB.
u comunicacién (Tipo A-miniB)

>

del controlador |
ﬂ Software de configuracion del controlador

(disponible en japonés e inglés)

—_— Contenido

----- f‘j-—\”ngm
I

Controladores/Drivers compatibles

PC (D Software de configuracién del controlador (CD-ROM)
(2 Cable de comunicacién

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

1 [Selecci()n del modelo

LES

LESH

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

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

Controlador de servomotor (24 VDC)

Serie LECAG

Driver del motor paso a paso (modelo de entrada de impulsos) Serie LECPA

Requisitos de hardware

Maquina compatible con IBM PC/AT que ejecuta

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

Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

comunicacion

Display XGA (1024 x 768) 0 mas

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

Ejemplo de pantalla

Ejemplo de pantalla en modo sencillo

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

He. | Move ¥ Spee Position Pushingf Pushingle In pos -
nnfa LY I 1 .
0| Abzolule L] b0 L] L] 1.00
1/ Absolute 190 10.00 L] 1.00
Z | Abzolule [Ll) 20.00 L] 1.00
3 Absolute 00 30.00 0 1.00
4| Abzolule wo 40.00 ]
§ Absolute 00 50.00 L]
E|ahznlute E) B0
7| Absolute a0 70.00
£ Absolute 4 an.00
¥ Abzolule a0 0.00

1.00
1.00

.00
0 1.00
L] 1.00
0 1.00

Move Spost 210 [meni/snc] Move distare Mo
i o [

Ready 100.00 ~- 300.00

Facil manejo y sencillo ajuste

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

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

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

Ejemplo de pantalla en modo normal

[ A TCantratier - Btup Detsl 81

3

A B

4
m (o

s =t
oy

=

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

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

@ Posibilidad de ajustar los parametros.

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

ZSVC 82
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Serie LEC

C € M

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

Conmutador de
habilitacion
(opcional)

Conmutador
de parada

BN

LEC-T1-

3

Consola de programacic’ml

lConmutador de habilitacion
Ninguno

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

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

Caracteristicas técnicas

Funciones estandar

e Visualizacion de caracteres chinos.

e Se incluye el conmutador de parada.

Elemento Descripcion
Detector Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
Longitud de cable [m] 3
Proteccion IP64 (excepto el conector)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50

Opcion

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o menos (sin condensacion)

o Se incluye el conmutador de habilitacion.

Peso [g]

350 (excepto el cable)

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

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

Modo sencillo

Diagrama de flujo de las

operaciones del menu

Datos

N¢ datos de paso

Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo

Ver. 1.

Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
Ver. 2.

Posicidn, Velocidad, Fuerza de empuje, Aceleracion, Deceleracién, MOD movimiento,
Disparador LV, Velocidad de empue, Fuerza de desplazamiento, Area 1, Area 2, Pos. entrada

Monitor

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

Control manual

Retorno al origen
Operacion de control manual

Funcién Detalles
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Menu
5 Datos
* Operacion de control manual Monitor
Control manual |, getormo al origen Control manual
Prucba « Operacion en 1 paso Nota 1) Prueba
u * Retorno al origen ALM
o Vlisualizacion del eje y del n° de datos de paso Ajuste de TB
Monitor ® Visualizacion de 2 elementos seleccionados
(Posicidn, Velocidad, Fuerza).
ALM ¢ Visualizacion de la alarma activa
* Reinicio de alarma
* Reconexion del eje (Ver. 1.::)
e Ajuste del idioma visualizado
. (Ver. 2.:x)
Ajuste de TB ¢ Ajuste del modo sencillo/normal |
o Ajuste de datos de paso y seleccion de elementos
para monitorizacion en modo sencillo
Nota 1) No compatible con LECPA.
83 z

Prueba Nota 1)

Operacién en 1 paso

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

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

Elemento de ajuste

SvVC
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Modo normal

Consola de programacion Serie LE C

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcién Detalles Menu Datos de paso
Datos de paso | Ajuste de los datos de paso Datos de paso Ne datos de paso
. - - Parametro MOD movimiento
Parametro * Ajuste de parametros Monitor Velocidad
* Operacion de control manual / Movimiento Prueba Posicion
a velocidad constante ALM Aceleracion
« Retorno al origen Archivo Deceleracion
* Accionamiento de prueba Nota 1) Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba (especificar un maximo de 5 datos de paso y operar) Reconexion Disparador LV
» Salida forzada Velocidad de empuje
(salida de sefial forzada, salida Fuerza de desplazamiento
de terminal forzada) Nota 2) Area 1,2
o - : Posicién de entrada
* Monitorizacion de accionamiento
_ . Mon_itor.izacligin dela se~ﬁal de salida Neta2) Parametro Ajuste basico |
Monitor * Monitorizacién de la sefial de entrada Nota2) L Basico
* Monitorizacion del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de entrada
e Visualizacion de la alarma activa Mopllor - Mor‘ut‘t’)r DRV -
ALM (Reinicio de alarma) Acglonamleqto Pgsmlon, Velocidad, Par
* Visualizacion del registro de alarmas L Serjal de salida Nota 2) Ne Qa§os
Sefal de entrada Nota 2) Ne dltimo paso
* Guardado de datos Terminal de salida
Guarda los datos de paso y los parametros Terminal de entrada —{ Monitorizacin de la sefial de salida |
del driver que se estd utilizando para
comunicacion (se pueden guardar 4 Prueba —{ Monitorizacion de la sefial de entrada |
archivos, con un conjunto de datos de paso JOG/MOVE — - -
y parametros definidos en cada archivo). — Retorno al ORIG. _{ Monitorizacin del terminal de salida |
Archivo * Garga en el driver Accionamiento de prueba Nota 1) ! Woniorizacign delterminalde entrada
Carga los datos guardados en la Salida forzada Nota 2)
teaching box en el driver que se esta
utilizando para comunicacion. ALM Estado
¢ Eliminacién de datos guardados. — Estado Visualizacion de la alarma activa
 Protecciéon de archivos (Ver. Registro de ALARMA Reinicio de alarma
Rk
244 Archivo Visualizacion del registro de ALARMA
* Ajuste de visualizacion — Guardado de datos Visualizacion de las entradas al registro
(modo Sencillo/Normal) Carga en el driver
* Ajuste del idioma Eliminacion de archivos
(Japonés/Inglés) Proteccién de archivos (Ver. 2.#x)
Ajuste de TB ¢ Ajuste de retroiluminacion =
« Ajuste del contraste de la LCD Ajuste de TB
* Ajuste del sonido de pitido Sencillo/Normal
» Max. conexiones del eje Idioma
* Unidad de distancia (mm/pulgadas) Retroiluminacion Nota 1) No compatible con
R — — - — Contraste de LCD LECPA.
econexion * Reconexion del eje o A B
Pitido Nota 2) Las siguientes sefiales
Max. conexiones del eje no son compatibles
Contrasenia con la serie LECPA.
Unidad de distancia Entrada: CLR, TL
= Salida: TLOUT
—{ Reconexion |
Dimensiones
N® Descripcion Funcion

22.5

LCD

Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)

Anilla

Una anilla para colgar la teaching box

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

1
2
3 | Conmutador de parada
4

Protector del conmutador de parada

Un protector para el conmutador de parada

Conmutador de habilitacion
(opcional)
incluidas.

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

6 | Selector de teclas

Selector para cada entrada

7 | Cable Longitud: 3 metros

8 | Conector

Un conector conectado a CN4 del driver

SvVC
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/\ Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o 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.

|

/\ Precaucion :

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
leves 0 moderadas.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio
de riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones
graves o la muerte.

/\ Advertencia :

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo
que, si no se evita, podria causar lesiones graves o

/A Peligro :
la muerte.

T T RS |

#1) 1SO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los sistemas.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general para los sistemas.
IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las maquinas.
(Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

A\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que
disena el equipo o decide sus especificaciones.
Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes condiciones de
funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado debe decidirla la persona
que disefia el equipo o decide sus especificaciones basandose en los resultados de las
pruebas y andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de
seguridad son responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del
producto. Esta persona debe revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a
todos los elementos especificados en el anterior catdlogo con el objeto de considerar
cualquier posibilidad de fallo del equipo.

2. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera adecuada. El
montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos, incluyendo nuestros
productos, deben ser realizados por personal cualificado y experimentado.

3. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

. La inspeccién y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta confirmar que

se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la caida y los movimientos

inesperados de los objetos desplazados.

Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se hayan

tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la

corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda las
precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para evitar un

funcionamiento defectuoso o inesperado.

4. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial
atencion a las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en
alguna de las siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las especificaciones
indicadas, 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,
aerondutica, espacio, navegacion, automocion, sector militar, tratamientos médicos,
combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos en contacto con alimentacién
y bebidas, circuitos de parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en
aplicaciones de prensa, equipos de seguridad u otras aplicaciones inadecuadas para
las caracteristicas estandar descritas en el catélogo de productos.

. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en personas,

propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad.

. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo interlock

doble con proteccion mecanica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma
periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

N

w

w

N

Lea detenidamente las "Precauciones
en el manejo de productos SMC"
(M-E03-3) antes del uso.

/\ Normas de seguridad

/A\Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente con
SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

=y

Garantia limitada y exencion de responsabilidades
Requisitos de conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y exencién de
responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad".
Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el producto.

Garantia limitada y exencion de responsabilidades

1 El periodo de garantia del producto es de 1 afo a partir de la puesta en servicio
ode 1,5 afios a partir de la fecha de entrega, aquello que suceda antes.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor
de ventas méas cercano.

2 Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del periodo de garantia, y si
demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrara un
producto de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias.

Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente, y
no a ningun otro dafo provocado por el fallo del producto.

3 Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las condiciones de garantia
y exencion de responsabilidad descritas en el catélogo correspondiente a los
productos especificos.

+2) Las estan de esta ia de 1 afo.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un afo a partir de
la entrega.

Asimismo, incluso dentro del periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
ventosa o el fallo debido al deterioro del material elstico no esta cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con equipos de produccion
destinados a la fabricacién de armas de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro estd regulada por la legislacion y
reglamentacién sobre seguridad relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de que se conocen y cumplen todas
las reglas locales sobre exportacion.

SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +43 (0)2262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium 2 +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria 2 +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smc.bg

Croatia Z& +385 (0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr

Czech Republic & +420 541424611 www.smc.cz office@sme.cz

Denmark 2 +45 70252900 www.smedk.com smc@smcedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland & +358 207513513 www.smc i smcfi@smc.fi

France 2 +33(0)164761000  www.sme-france.fr promotion @smc-france.fr
Germany = +49 (061034020  www.smc.de info@smc.de

Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @ +36 23511390 www.sme.hu office@smc.hu

Ireland 2 +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy @ +39 0292711 www.smitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @ +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

Lithuania T +370 52308118 www.smlt It info@smclt.lt

Netherlands T +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smepneumatics.nl
Norway T +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no

Poland T +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl

Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@smc.smees.es
Romania T +40 213205111 Www.smcromania.o smcromania@smcromania.ro
Russia T +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia T +421(0)413213212  www.sme.sk office @sme.sk

Slovenia T +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si

Spain T +34902184100 Www.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu

Switzerland B +41(0)523963131  www.sme.ch info@smc.ch

Turkey B+902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK B +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk sales@smepneumatics.co.uk

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

1st printing RY printing RY 00 Printed in Spain

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



