Actuador eléctrico New
C€

i i Especificacion parasalailimpiaj(1so,Clase 4))y;pasos,anadidos
Balo perflll OEspeci;icacién par;_s‘eﬁ-ajl-‘limpia)/J;LLEJS
bajo centro de gravedad

*Paso: 24 mm (LEJS40), 30 mm (LEJS63)
Altura reducida en aprox. 36 % (reducida en 32 mm)

m Carga de trabajo [kg] | Velocidad [mm/s] | Salida de motor [W]

(New LEJSA40 55
(Modelo existente)LJ1H20 30 500 100
i
e i
s
]

[T I MServomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas serie LEJS Tamaiio: 40, 63
. L

Carga de trabajo: 85 kg pre. -

Repetitividad de posicionamiento: +0.02 mm N2

Velocidad max.: 1 800 mm/s

Aceleracion/deceleracion max.: 20000 mm/s?

%1 1SO 14644-1
%2 Las caracteristicas de generacion de particulas varian en funcién del caudal de
succién. Véanse mas detalles en la pag. 22.

| Especificacion para sala impia |

11-LEJS
ISO Clase 42

Accionamiento por correa Serie LEJB Tamafio: 40,63

Carrera max.: 3000 mm
Velocidad max.: 3000 mm/s
Aceleracion/deceleracion max.: 20000 mm/s?

DT ENServomotorAC

Modelo incremental Modelo absoluto

Modelo de entrada de pulsos/ 3 HLL
Tipo de posicionamiento i |ﬂW|||Bml Modelo de entrada de pulsos 'f

Serie LECSA serie LECSB

Serie LEJ 2 SNIC

CAT.EUS100-104Cc-ES

Modelo SSCNET T * )

serie LECSS "8 4

Modelo de entrada directa

serie LECSC " &4,




Serie LEJ

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------

Desplazamiento de la mesa
®Alta precision y rlgldez + LEJCI63: L = 645 o L ©
- ! T — 0.02 w
La guia lineal de eje i E =
doble reduce la flexion 2 Lot _— ——
g —
2 0
Modelo de guia lineal (eje doble) = 0 100 ég?ga ng\?] 400 500

®Reduccion del trabajo de instalacion ®Reduccion de peso , ...,

Posibilidad de montar el cuerpo principal Peso reducidoen aprox 37 5
sin necesidad de retirar I '
la cubierta externa, etc.

* Carrera: 600 mm LEJS63

®La pieza no interfiere con el motor
Altura de la mesa > Altura del motor

| proza |

Equipado con bandas de
sellado como estandar

X3
Cubre la guia, el husillo a bolas y la correa. B ﬁ;ﬁ
Evita las salpicaduras de grasa y la e |

entrada de particulas extrafias del exterior.

Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas / serie LEJS

Altura del motor
Altura de la mesa

Ofrece 2 tipos de cables para motor

eCable estandar
eCable robdtico
(cable flexible)

Modelo ~ Paso [mm] Velocidad méx. [mm/s]
LEJS40 24 16 8 1800 (paso 24)
LEJS63 30 20 10 1800 (paso 30)

Modelo sin vastago Blogueo no magnetizante (opcional)

con menor altura Sujecion de una pieza
Orificio de posicionamiento

Modelo de gufa lineal (eje doble) ™\ Husillo a bolas

Accionamiento por correa/ Serie LEJB

Bloqueo no magnetizante (opcional)

Correa

Sujecion de una pieza

Modelo sin vastago
con menor altura



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez

@S¢ puede montar un detector magnético de estado solido

(para comprobar la senal limite e intermedia)

o | cableado del detector se puede colocar en el cuerpo

®D-M9LIW (indicacién en 2 colores), D-M9L]

Detector
| magnético

|
[ | Cableado

Detector magnético de estado sélido con indicador de 2 colores

El ajuste de la posicion de montaje se puede ON

Rango de

| Speciticaclion para sala limpia I

Accionamiento por husillo a bolas Serie 11-LEJS Tamaio:40,63

ISO Clase 4"
e Conexionado de vacio integrado
 Posibilidad de montar el cuerpo principal sin necesidad de retirar la cubierta externa, efc.

#1 1SO 14644-1
*2 Las caracteristicas de generacion
de particulas varian en funcién del

caudal de succién. Véanse mas \*A/
<

. =

detalles en la pag. 22. ., ,
Conexion de vacio

* Posibilidad de seleccionar
las posiciones de conexion.

La succién por vacio
desde la conexion de

ealizar de forma apropiada sin cometer errores.  funcionamiento OFF o e SR
o : : : : vacio mln!mlza la
Una LED @ o iRojoi_Verde iRojo! generacion de Succién
o ——— particulas externas oF VACio

seiluminaenelrango = : del husillo a bolas y P

6ptimo de trabajo. de la gufa.
Ejemplos de aplicacion
Manipulacion Dispensado de pegamento/Posibilidad de trayectoria de alta velocidad

Driver recomendado: Driver recomendado:
LECSO LECSS (SSCNET I)

Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEJS (EE AW

Variaciones de la serie

Tareiio Carrera [mm]" Carga de trabajo: Horizontal [kg] (Carga e trabajo: Vertical [kg] Velocidad [mm/s] P4dina
[mm] 10 20 30 40 50 60 70 80 90 10 20 30| 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 g
[ [ [ [ [ [ [ [] | [ | [ |
8
200, 300, 400 I A
40| 15| 590, 600, 700 e | 1]
800, 900 ™ n I
1000, 1200 | _ T O B
24 o o
[ I Pégina
[ | [ | [ ][] 25
10
300, 400, 500 A \ I
o3 | 29| 600,700,800 bl Ll L L1 ]
_ choeo - . N
1200, 1500 [ [ [ 1] [T [ [ [ [ [ ]]
30
A I N A
+1 Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
«2 Excepto paso 24 y 30 mm
Accionamiento por correa / serie LEJB
= | Paso equivalente . Carga de trabajo: Horizontal [kg]™ Velocidad [mm/s] _
famano | (eI i 5 10 15 20 25 30| 500 1000 1500 2000 2500 3000| " 29"
20 o7 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 I - I -
900, 1000, 1200, 1500, 2000 T e Pagina
63 4o 300, 400, 500, 600, 700, 800 - I - 34
900, 1000, 1200, 1500, 2000, 3000 0 B R A 0 B

=1 Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
+2 El actuador de accionamiento por correa LEFB no se puede utilizar para aplicaciones verticales.

ZSVC €



Serie LEJ

Driver de servomotor AC

Serie LECSL] listado

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

Hasta
7 puntost

© 0 0 0 O o

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

Modelo incremental

LECSB

(Modelo de entrada de pulsos)

Hasta CC-Link
255 puntos Ver. 1.10

© 0 0 O o o

Modelo absoluto

LECSC

SSCNET I

© O O © 0 o

LECSS
(Modelo SSCNET )

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

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

SVC

N



Actuador eléctrico

Serie LECS[]

Ajuste del servo usando el ajuste automatico de ganancia

>

Funcion de filtro resonante automatica A

» Controla la diferencia de
movimiento entre el valor ajustado
y el movimiento real

Velocidad

* Posicionamiento de alta velocidad es

o1 TiEMpO
1de fijacion 1

Velocidad

posible, desde la ganancia, etc., se
ajustan automaticamente!

Y-------

Tiempo

Funcion de control de amortiguacion automética

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

* Puede ajustarse automaticamente
por la sintonizacion automatica.

Con funcion de ajuste de visualizacion

Boton de ajuste instantaneo -
AU
Ajuste instanténeo del servo\.o

Display

ChP1

Monitor de visualizacion,
parametro, alarma.

Ajustes

Control de los ajustes de
los parametros,
visualizacion del monitor,
etc. usando los pulsadores

Display

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

Ajustes

- am reoo

(con la cubierta frontal abierta)

LECSC

Controla la velocidad en
baudios, el nimero de
estacién y el nimero de
estaciones ocupadas.

Display

Monitor de visualizacion,
parametro, alarma

Ajustes

Control de los ajustes de
los parametros,
visualizacién del monitor,
etc. usando los pulsadores

N
(con la cubierta frontal abierta)
LECSB

Display

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

Ajustes

ioa

(con la cubierta frontal abierta)

LECSS

Interruptores para
seleccionar el eje y para
cambiar a funcionamiento
de prueba.

O
2



Serie LEJ

Diseno del sistema

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

(Tipo de entrada de impulsos/Tipo de posicionamiento) A_Iimgntaci 6n del Software de configuracién Pa'gina 57
Conector de circuito MR Confi ™
alimentacion del . de control ( onfigurator™)

Suministrado por el cliente

circuito principal  2"1Ver 24VDC LEC-MR-SETUP221C]

Alimentacion (Accesorio) osve -
Monofésica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) i LEzsie-n
200 a 230 VAC (50/60 Hz) T g
T [ iy
OOpcion n T @ Conector
Regeneracion opcional el de alimentacion del * Pida el cable USB (LEC-MR-

chet

circuito de control
(Accesorio)

J3USB) por separado para
usar este software.

LEC-MR-RB-[]

‘Cable del motor
Cable estandar Cable robético EDJ—.Cable uUsB
LE-CSM-S[1J LE-CSM-RCIC] LEC-MR-J3USB

0Cable de bloqueo

Cable estandar Cable robético
LE-CSB-S[I[] LE-CSB-RLCI]

©Opcién
Conector I/0
8 LE-CSNA

Actuador eléctrico
Modelo sin vastago de alta rigidez
Serie LEJ

Suministrado por el cliente

PLC (Unidad de posicionamiento) ‘
i Alimentacién
Cable del encoder para sefal I/O
Cable estandar Cable robético 24VDC
LE-CSE-S1CJ LE-CSE-RIO]
Compatible con encoder absoluto Serie LECSB Cable USBEZTEA ©Opcion

(Tipo de entrada de impulsos) Driver

Conector de
alimentacion del
circuito principal
(Accesorio)

LEC-MR-J3USB

Software de configuracion W:EteTIEET4

(MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP221(]

Suministrado por el cliente

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

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) it of

©0pcidén

analdgica
Regeneracion opcional [f ™ = == = == = nd de mc?nltor
LEC-MR-RB-[ 7
«oggn‘;:glcaclon + Pida el cable USB (LEC-MR-

J3USB) por separado para
usar este software.

Cable del motor

Cable estandar Cable robético ! » :

LE-CSM-S[1[] LE-CSM-R[I] . l
@ Cable de bloqueo alimentacion del

Cable estandar Cable robético %cu'to de comr‘)l

LE-CSB-SLIJ | LE-CSB-RLIL] pec)

©Opcion
©Conector I/0
LE-CSNB

Actuador eléctrico
Modelo sin vastago de alta rigidez
serie LEJ

&nector Pégina 51

del motor

(Accesorio) Suministrado

por el cliente

PLC (Unidad de posicionamiento)

Alimentacion
para senal I/O

@Cable del encoder 24VDC
Cable estandar Cable robético Bateria (Accesorio)
LE-CSE-S[I] LE-CSE-RLI] (LEC-MR-J3BAT)

SVC

O



Actuador eléctrico

Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LECSC
(Tipo de entrada directa CC-Link)

Driver

Suministrado por el cliente

Conector de L& MEE]

Alimentacion

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

Trifdsica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

alimentacion del
circuito principal
(Accesorio)

LEC-MR-RB-J

©Opcidn

Regeneracion opcional

 Cable del motor

Cable estandar

Cable robético

LE-CSM-SLI]

LE-CSM-RLIC]

©Conector de Pagina 51

@ Cable de blogueo

alimentacion del circuito
de control

Cable estandar

Cable robético

(Accesorio)

LE-CSB-S[IJ

LE-CSB-RCI]

Actuador eléctrico

(o]

del motor
(Accesorio)

J

Bateria (Accesorio)

[
©Cable del encoder

(LEC-MR-J3BAT)

Cable estandar

Cable roboético

LE-CSE-SLI]

LE-CSE-RCIC]

Compatible con encoder absoluto Serie LECSS

(Tipo SSCNETI)

Suministrado por el cliente

Alimentacion

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

Conector de

alimentacion del o
circuito principal
(Accesorio)

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
©0pcion
Regeneracion opcional [ ™ = = = = =
LEC-MR-RB-CJ :
LI
©Cable del motor o B -
Cable estandar Cable robético 1 :
LE-CSM-S[1[] LE-CSM-R[I] = )
I Pagina 51
@ Cable de blogueo g?gﬁﬁ{gﬁ%ﬁ
Cable estandar Cable robético del CIrCUIlQ de control
LE-CSB-S[[] LE-CSB-RCI] (Accesorio)

Actuador eléctrico

‘aneclor
del motor
(Accesorio)

4

@ Cable del encoder

Bateria (Accesorio)

Cable estandar

Cable robético

(LEC-MR-J3BAT)

LE-CSE-SLIC]

LE-CSE-ROO

SVC

O

- =— @Comunicacién

|

-

Cable USB ©Opcion
LEC-MR-J3USB

RS-422

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

Conector CC-Link
(Accesorio)

©Conector I/O
LE-CSNA

[
©Opcicn

Suministrado
por el cliente

PLC (unidad maestra CC-Link)

24V

Alimentacion [——
para sen
DC

nal I/10

Cable USB ©Opcién
LEC-MR-J3USB

Software de configuracion
(MR Configurator™)

LEC-MR-SETUP2210]

©0pcidén

Conector /0
"I_LE.,._,=7_'°S"s
CN1A

LE-CSS-[J

Suministrado
& | porelcliente

PLC (Unidad de posicionamiento / Controlador de movimiento)

para senal

Alimentac
24VDC

i o’ n L= m— — —
/0




Actuadores eléctricos SMC

Modelo sin véstago ( Motor paso a paso senz¢ voc) ) ((Servomotor (24 vbo))

Modelo de husillo a bolas
serie LEFS

Compatible con sala impia

Accionamiento por correa
serie LEFB

Modelo de husillo a bolas
serie LEFS

Compatible con sala impia

Accionamiento por correa
serie LEFB

CAT.ES100-87

c serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
< | Max. car rrer < | Max. car rrer < | Max. car rrer. < | Max. car rrer
i 1 mde | Carets oy SR | Coon o Mo | Care e Wiemmd | Coren
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

Modelo de husillo a bolas Accionamiento por correa
serie LEJS Serie LEJB

Compatible con sala impia

Sin vastago guiado (Motor paso a paso (sevo24 Vo)

Accionamiento por correa
serie LEL

—_—

CAT.ES100-104 CAT.E102

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Cojinete de deslizamiento Rodamiento lineal a bolas
Tamaiio Méx.cargade | Carrera T Méx.cargade |  Carrera Tamaio Méx. cargade| Carrera Tamafio Méx.cargade| Carrera
trabajo [Kg] [mm] trabajo [Kg] [mm] trabajo [Kq] [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 LEMB

serie LEMB

Modelo de rodillo guia

serie LEMC

Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de guia lineal de eje

simple
Serie LEMH

Modelo de guia lineal de

doble eje

Serie LEMHT

CAT.ES100-98

serie LEMC serie LEMH serie LEMHT
- | Max.cargade & Carrera - | Max.cargade & Carrera - | Max.cargade = Carrera - | Max.cargade @ Carrera
T | rabajo [Kgl | [mm] "™ rabajo Kl | [mm] "™ trabaio K] | [mm] ™" trabajo [Kg) [mm]
25 6 Hasta 2000 25 10 Hasta 2000 25 10 Hasta 1000 25 10 Hasta 1000
32 11 Hasta 2000 32 20 Hasta 2000 32 20 Hasta 1500 32 20 Hasta 1500

O
2



Actuadores eléctricos SMC

Modelo con vastago (Motor paso a paso (Servor24 VDC)

Modelo con vastago guia

Modelo basico
serie LEY

Modelo de motor en linea
serie LEYOID

serie LEYG

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

Esectrie Actual

Serie LEY
| St | e
16 141 Hasta 300
25 452 Hasta 400
32 707 Hasta 500
40 1058 Hasta 500

Modelo basico

serie LEYG

T | [t | ot
16 141 Hasta 200
25 452 Hasta 300
32 707 Hasta 300
40 1058 Hasta 300

Modelo de motor en linea
serie LEYCID

Compatible con
a prueba de polvo/g

serie LEYG

Modelo con vastago guia

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

Mesa de deslizamiento ( Motor paso a paso (sevo/24 vDO)

serie LEY serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamafio Fuer.za de Carrera Tamafio Fuer.za de Carrera Tamatio Fuer_za de Carrera Tamafio Fuer.za de Carrera
empuje [N] [mm] empuje [N] [mm] empuje [N] [mm] empuje [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

serie LES serie LESH
Modelo basico/Tipo R Modelo simétrico/Tipo L Modelo basico/Tipo R Modelo simétrico/Tipo L
serie LESCIR serie LESCIL serie LESHCOOR serie LESHOIL

CAT.E102

Modelo de motor en linea/Tipo D
serie LESCID

Modelo de motor en linea/Tipo D
serie LESHCID

Tamario Max. carga de Carrera
trabajo [Kg] [mm]
8 1 30, 50, 75
30, 50
16 8 75, 100
30, 50, 75
2 ° 100, 125, 150

Tamafio Méx. cargade  Carrera
trabajo [Kg] | [mm]
8 2 50, 75
16 6 50, 100
50, 100
2 9 150

Modelo de mesa de deslizamiento
serie LEPS

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

Modelo con vastago
serie LEPY

CAT.E102

Mesa giratoria

Modelo de gran precision
serie LERH

serie LER

Modelo basico

8 l/
3 i ‘ .
= serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamario Par de giro [N-m] | Velocidad max. [/s]
Tamafio Méx. cargade, Carrera Tamaio Méx. carga de| Carrera Bésico | Elevado par | Bésico |Elevado par
trabajo [Kg] | [mm] trabajo [Kg] | [mm] 10 | 022 | 0.32
6 1 6 1 25 30 0.8 1.2 420 280
25,50, 75
10 2 10 2 50 50 6.6 10

SMC

N



ctuadores eléctricos SMC

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

[ ars

- onc

CAT.E102

serie LEHZ Serie LEHZJ Serie LEHF serie LEHS
_ | Fuerzamax. de amarre [N] | Carreralambos _ |Fuerzaméx. de amarre [N]| Carrera/ambos ~ | Fuerza méx. |Carreralambos _  |Fuerzaméy. de amarre[N]| ~ Carrera/
Tamario Basic| Compact | lados [mm] Tamario Basic| Compact | lados [mm] Tamaio | g amarre [N]| lados [mm] Tamafio Basic| Compact |didmetro [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 3.5 4

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

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

4 2

25 40 28 14 25 0 8 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12

32 130 — 22 Nota) ( ): Long stroke

40 210 — 30

Controladores/Driver

Controlador

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor de control

Motor paso a paso
(24 VDC)

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Modelo programable Modelo programable Modelo sin Modelo sin Modelo de entrada
Para motor paso a paso Para servomotor programacion programacion de pulsos
Serie LECP6 serie LECA6 serie LECP1 (Con estudio de serie LECPA
carrera)
serie LECP2

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad Gateway (GW)
compatible con bus
de campo

serie LEC-G

Unidad Gateway . . . .

o

Protocolos de bus de
campo aplicables

CCinkA | p—=>> EtherNet/P>>

N maximo de controladores conectables 12 8 5 12

Drivers
Controlador de servomotor AC

Modelo de entrada de pulsos / Modelo de entrada de pulsos Modelo de entrada directa CC-Link Tipo SSCNET II
Modelo de posicionamiento serie LECSB serie LECSC serie LECSS

serie LECSA (Modelo absoluto) (Modelo absoluto) (Modelo absoluto)
(Modelo incremental)

J

y

Motor de control

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

N

SVC

Servomotor AC
(100/200/400 W)




NDEX

Actuador eléctrico / Modelo de servomotor AC

©Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez, accionamiento por husillo a bolas
Serie LEJS

SEleCCION eI MOGEIO «-veevrerreerrerrieerteerteesteesttesteesieesseesseesneeseeens Pagina 11
FOrMa de PEaidO <+ +s+seseseereestreiessiniiiistisieisis s Pagina 25
ESPECIfICACIONES +++++esessseresrssesssssstsnisitinisitistsisi st Pagina 26
CONSIIUCCION ++++evveerreeeseesmeernueeseeanseesseasseessesnseesseesseesseesseesseesnesns Pagina 27
DiIMIENSIONES -+ ++eervrermveersreersrenteenitesteessteeseessreeseesasesaseesnseenseesnseennee Pagina 28

OActuador eléctrico / Modelo sin véstago de alta rigidez, accionamiento por husillo a bolas
Serie 11-LEJS

Caracteristicas de generacion de particulas ----«««.oooooeeeeesvveeinnnnieen. Pagina 21
FOrmMa de Pedido -+ s+seserrerrtstsereirininiitisietsis s Pagina 30
ESPECIfICACIONES +++++e+esererrsrsressinmtssisitisi sttt Pagina 31
DiIMIENSIONES -+ ++eervrernveerureenseesueenueesseessteesseessseaseesaseenseesnseenseesnseensne Pagina 32

OActuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez, accionamiento por correa
Serie LEJB

SElECCION JEI MOGEID «++veerveerrerrrerrearieaierteerteeeesseenseensesseesseeseseresseenes Pagina 11
FOrMA dE PEAITO ++++ererererrssssmnrssttinisitisi sttt Pagina 34
ESPECITICACIONES +++++++esvsessenessesesstisissisissistisis it Pagina 35
CONSEIUCCION +++erveerveerrerseenseeuenseenseenseaeesseenseesesseenseesesseesseesesssesseenee P4gina 36
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas / Serie LEJS
Accionamiento por correa / Serie LEJB .

-

=

Seleccion del modelo

~”

Compruebe la velocidad Compruebe el tiempo

Procedimiento de seleccion

L=

Compruebe el momento

y carga de trabajo. del ciclo. admisible.
Ejemplo de seleccion
Condiciones de ( . - - . 90
funcionamiento . Carge'l de .trabajo. 60 [kg] e Condiciones de montaje de la pieza: wof=F-hz Pgso 19: LEgSGQDB ‘
* Velocidad: 300 [mm/s] = 70 A hrea enla que se requiere | |
¢ Aceleracion/deceleracion: 3000 [mm/s?] 2 ¥/ laopcion de regeneracion.
« Carrera: 300 [mm] w o 60 Paso 20: LEJS630A ][]
* Posicién de montaje: Horizontal 8 g % ST _TPaso30: 7]
¢ Modelo de motor: Encoder incremental ) 40 v LEJS3LH 11
* Fuerza externa: 10 [N] ﬁ_% g 30 Ui %
\ T 20 s
) - . 719 10 v @
Compruebe la velocidad-carga de trabajo.

Seleccione el producto consultando “Gréfica de velocidad-carga de trabajo” (pagina 12).
Ejemplo de seleccién) El modelo LEJS63S3B-300 se selecciona provisionalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.
Puede ser necesaria la opcion de regeneracion.
Consulte la pagina 12 para las "Condiciones requeridas para la opcion de regeneracion”.

Compruebe el tiempo del ciclo.
Consulte el método 1 para una estimacion aproximada y el método 2 para un valor mds preciso.
Método 1: Compruebe la grafica de tiempo de ciclo (pagina 13)
La gréfica se basa en la velocidad maxima para cada tamafo.
Método 2: Calculo
El tiempo de ciclo T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.
[T=T1+T2+T3+T4][s] |

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

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

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

* T1y T3 se pueden obtener de la siguiente ecuacion.
|T1=V/al[s] | [T3=V/a2]s] |

Los valores de aceleracion y deceleracion tienen limites superiores
que dependen de la masa de la pieza y del factor de trabajo.

Compruebe que no se ha superado el limite superior T2 =

consultando la "Gréfica de carga de trabajo-Aceleracion/ v

deceleracion (Guia)” (Péginas 15 a 17). _ 300-0.5-300-(0.1+0.1)
Para el tipo de husillo a bolas, existe un limite superior de velocidad 300

que depende de la carrera. Compruebe que no se ha superado el =0.90 [s]

limite superior consultando las especificaciones (pagina 26). T4 =0.05s]

* T2 puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

L-0.5-V.(T1+T3)
Vv

Asi, el tiempo del ciclo se puede

[s] obtener como sigue:

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.90 + 0.1 + 0.05
=1.15[s]

T2 =

¢ T4 varia en funcién del modelo de motor y de la
carga. Se recomienda el uso del siguiente valor.

T4 =0.05[s]

Compruebe el momento admisible.

Consulte las gréficas “Momento dindmico admisible” (paginas 18y 19).
Mep

1l F

Ejemplo de seleccidén) Seleccione el modelo LEJS63S3B-300 basandose en la grafica mostrada a la derecha.
Confirme que la fuerza externa es 20 [N] o inferior.
(La fuerza externa es la resistencia debida al conducto de cable, la canalizacion flexible o el tubo de aire).

11 %SNC

0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800
Velocidad [mm/s]

<Grafica de velocidad-carga de trabajo>

(LEJS63)

@ L

£ —p

=

>| at / a2

sl //- \

% Tiempo

® N 18]
T1 T2 T3 |14 T5

T6

L: Carrera [mm]

V: Velocidad [mm/s]

al: Aceleracion [mm/s?]
a2: Deceleracién [mm/s?]

T1: Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo en el que el actuador esté funcionando a
velocidad constante
T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento
a velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de fijacion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la posicion
T5: Tiempo de reposo [s]
Tiempo en el que el producto no esté funcionando
T6: Tiempo total [s]
Tiempo total desde T1 hasta T5

Factor de trabajo: Relacién entre Ty T6

T+T6x 100
1000 5000 P

i mm/s

ul \/ [
T 800 [+ 10900 ‘mm‘/s
E = 15000 mm/s?
5 &0y [T ]
g8 ey 20000 mm/s?
5 400 ™
8 b N
) N N
> \ AN

200 SR -
100 — <+ ol

0 A
0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg]

<Momento dinamico admisible>
(LEJS63)




Seleccién del modelo Serie LEJ

Grafica de velocidad-carga de trabajo / Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion” (Guia)

LEJS40/Accionamiento por husillo a bolas

LEJS63/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Horizontal
60 90
Paso 8: LEJS40B | | o0 Paso 10: LEJS630B | |
D 50 Area en la que se requiere 7| 2 - o Area en la que se requiere la_| |
; 0 la opcidn de regeneracion. || o ”opcién de regeneracion.
5 Paso 16: LEJS400A| g 60 Paso 20: LEJS63CIA
[ i i [ © 50 — .
< 30 Paso 24: = 77 Paso30: |
- A : . ,
g LEJS400H / 8 gg _LEJS63LIH™T
o —_ %/ < 1 S A
S 10 7 4 3 20 |Y<< &
N o &
KL W<l 10 “
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Vertical Vertical
10 Paso 8: LEJS400B——1 20 Paso 10: LEJS63BT — 1]
I Area en la que se requiere la 5 rea en Ia que se requiere la opci6n de regeneracion.
S 75 opcion de regeneracion. || T % % % i
§ Paso 16: LEJS40L1A 'g Paso 20: LEJS63LIA ‘
g 5 Paso 24: || g 10 /] Paso 30: _ ||
g ; LEJS40H g z / LEJS63CH
®©
© .5 //Fﬁrg7ﬂ 5 )47-47 Vo davd i
[ . ®© 5
[$) O 22:
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

LEJB40/Accionamiento por correa

LEJB63/Accionamiento por correa

Horizontal Horizontal
20 30 I

g Al 5 2
o 15 Z °
3 Area en la que se requiere la opcidn de regeneracion T 20— . 2 e 2 Z
[ 7 T I - g Area en la que se requiere la opcion de regeneracion.
= 10 -+ - o £ 15
3 Cuando la carrera supera 1000 mm. 3
o s 10
2 5 =y
] ®©
S 74 o 5

0 0

0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

# Si la carrera de la serie LEJB40 supera 1000 mm, la carga de trabajo es 10 kg.

Condiciones requeridas para "Opcion de regeneracion"

Modelos de "Opcién de regeneracion”

* La opcion de regeneracion es necesaria cuando se usa un producto situado por encima de la linea Condiciones de | Condiciones de Opcion de
"Regeneracion” de la gréfica. (Pidalo por separado) funcionamiento regeneracion regeneracion
A Factor de trabajo | LEC-MR-RB-032
B 100% LEC-MR-RB-12
Velocidad de carrera admisible
[mm/s]
Modelo Servomotor Paso Carrera [mm]
AC  [Simbolo| [mm] [Hasta 200|Hasta 300|Hasta 400|Hasta 500|Hasta 600|Hasta 700(Hasta 800{Hasta 900|Hasta 1000|Hasta 1100(Hasta 1200|{Hasta 1300|Hasta 1400|Hasta 1500
H 24 1800 1580 | 1170 910 720 580 480 410 — — —
LEJS4 100w/ | A 16 1200 1050 780 600 480 390 320 270 — — —
A 40 B 8 600 520 390 300 240 190 160 130 — — —
(Velocidad de iro del molor) (4500 rpm) (3938 rpm) | (2925 rpm) | (2250 rpm) | (1800 rpm) | (1463 rpm) | (1200 rpm) (1013 rpm)|  — — —
H 30 — 1800 1390 | 1110 | 900 750 630 540 470 410
LEJS 200w/ | A 20 — 1200 930 740 600 500 420 360 310 270
JS63 6o B 10 — 600 460 370 300 250 210 180 150 130
(Velocidad de giodelmotor)|  — (3600 rpm) (2790 rpm) | (2220 rpm) | (1800 rpm) | (1500 rpm)| (1260 rpm) | (1080 rpm) (930 rpmy)|(810 rpm)
12
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Serie LEJ

Grafica de tiempo de ciclo (Guia)

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas

LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas

LEJS40C1H LEJS63[1H

2.0 2.0

1.5 4 15
) . L, @ Aceleracion/deceleracion: 10000 mm/s2
2 Aceleracion/deceleracion: 10000 mm/s? 2 A
S S Al
3 1.0 | } 3 1.0 ‘
g Aceleracion/deceleracion: 5000 mm/s? =3 Aceleracion/deceleracion: 5000 mm/s
€ [3

(4]
iq:) / = /
S . iz 2 S
B ITH T EE S LT Aceleracion/deceleracion: 20000 mm/s2

0 200 400 600 800 1000
Carrera [mm]

0 200 400 600 800 1000 1200
Carrera [mm]

Carrera [mm)]

LEJS40L1A LEJS63LIA
3.0 3.0
2.5 // 25 /
% 2.0 % 2.0
e o /
S Aceleracién/deceleracién: 10000 mm/s2 S Aceleracion/deceleracion: 10000 mm/s? /
S 15 ‘ 4 g 15 \ 4
7 IS L ” 4
[} / ' 2 Z
F 1.0 —Aceleracion/deceleracion: 5000 mm/s? 7 £ 10 Aceleracién/eceleracion: S000 mmis {\ ¢
0'5 - —"— . \\ 7 0'5 \ - __——— . s
/ _______ Aceleracion/deceleracion: 20000mm/s2 | | | | -~ —==-" Aceleracion/deceleracion: 20000 mm/s?
0.0 0.0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Carrera [mm] Carrera [mm]
LEJS40L1B LEJS63L1B
5.5 6.0
5.0 // 55 //
4.5 / 5.0 /
4.0 4.5 /
oy / o 4.0
£ 35 2, /
o o
o / S 35
5 3.0 7/ G /
i6 i6n: 2 8 30
S 25 Aceleracion/deceleracion: 10000 mm/s? / 2 Aceleracion/deceleracién: 10000 mm/s? /
g‘ / g' 2.5 \
g 20 E o |
- o ) )
15 Aceleracion/deceleracion: 5000 mmis / Aceleracién/deceleracion: 5000 mm/s? \ /’
1.5
\ __—===| Aceleraci6n/deceleracion: 20000 mm/s? ===~ Aceleracion/deceleracion: 20000 mm/s?
0.5 — I I 0.5 (_/ I I I
0.0 0.0 ‘ ‘ ‘
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200

Carrera Imm]

= Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion

= Gréafica de velocidad maxima-aceleracién/deceleracion para cada carrera

13 %

SVC




Seleccién del modelo Serie LEJ

Grafica de tiempo de ciclo (Guia)

LEJB40/Accionamiento por correa LEJB63/Accionamiento por correa
1.5 - ‘ B ‘ ) 2.0 ‘ ‘ ‘
Aceleracmn/\Deceleracmn:‘5000 mm/s >/ Aceleracion/Deceleracion: 5000 mm/s2
Aceleracién/Deceleracion: 10000 mm/s2 Lo 15 V
2 1.0 | = o) Aceleracion/Deceleracion: 10000 mm/s? /
S E S B// /
o o2 © -1
o - [} .-
Q oo® . ® 10 / ==
© o © . Y=
o - o {--"
Q o [o% Pid
5 05 at : //)/
= 22 = 222
-] \ 05 —
/" - Aceleracion/Deceleracion: 20000 mm/s2 ol .
y Aceleracion/Deceleracion: 20000 mm/s2
0.0 0.0 | |
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000 2500 3000
Carrera [mm] Carrera [mm]

= Grafica de carga max. de trabajo/aceleracion/deceleracion
= Gréafica de velocidad maxima/aceleracion/deceleracion para cada carrera
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Serie LEJ

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

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas: Horizontal

LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas: Horizontal

LEJS40[H LEJS63[H
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Seleccién del modelo Serie LEJ

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

LEJS40 / Accionamiento por husillo a bolas: vertical

LEJS63 / Accionamiento por husillo a bolas: vertical

LEJS40[1H LEJS63[H
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Serie LEJ

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

LEJB40/Accionamiento por correa: Horizontal

LEJB63/Accionamiento por correa: Horizontal
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Momento dinamico admisible

Seleccién del modelo Serie LEJ

«Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo estd en voladizo en una direccidn. Si el centro de gravedad
de la pieza de trabajo esta en voladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléctricos para obtener una confirmacion. http:/fwww.sme.eu
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Serie LEJ

e .. .  Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza estd en voladizo en una direccidn. Si el centro de gravedad de
Momento dinamico admisible  1apiezaest envoladizo en dos direcciones, consulte el Software de Seleccion de Actuadores Eléclricos para obtener una confirmacin. htip:/fwwwsme.eu
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o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=]
£ Y
Q 1000 — 1000 —=
= i 5
800 [t 800 [y
il YA
€ oy £ 600
BSAEXDNEIEMERN
Z | 400 —kN Q400 0%
vy N KRS
m 200 | —3al > 00 i S
I SRk REERE
Ls 0 0 o
02 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
Calculo del factor de carga de la guia
1. Elija las condiciones de funcionamiento. cmmmmm—— Posicion de montaje ====-=--- -
Modelo: LEJS/LEJB Aceleracion [mm/s?]: a .
Tamafio: 40/63 Carga de trabajo [kg]: m 1. Horizontal ? 3. Pared y

Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/YelZe

] 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
2. Seleccione la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicion de montaje. ! X <y :
3. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtenga el voladizo [nm]: Lx/Ly/Lz de la grafica. ! z !
4. Calcule el factor de carga en cada direccion. ! ~ !
ox = Xc/Lx, ay =Yc/Ly, oz = Zc/Lz ! «l !
5. Confirme que el total de ox, oy y oz es 1 o inferior. ! 2. Inferior ‘ !
oxX + oy + 0z <1 : 4.Vertical :
Si es superior a 1, considere una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo oun ! z” | Yy !
cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie. ! 1 !
; z . ;
[Ejemplo] : :
1 1
1. Condiciones de funcionamiento S mmmm s s s s ’
Modelo: LEJS
Tamanho: 40 3.Lx =180 mm, Ly = 170 mm, Lz = 360 mm
Posicién de montaje: Horizontal 4. Elfactor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera.
Aceleracién [mm/s2]: 5000 ox=0/180=0
Carga de trabajo [kg]: 20 oy =50/170 = 0.29
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Zc = 200 0z = 200/360 = 0.56

2. Seleccione en la grafica de la pagina 18, la primera fila del lado 5. ox + ay + 0z = 0.85 <1
izquierdo y superior.

1000 1000 ;l 1000 h‘l
i '
1 il f
800 ) 800 800 o
!| h
) i
i‘ ;l I|l
g 600 E 600t 600 [it
£ ) E il = i
S a0 3 003 E o0y
b | ™ Lzf
k) " ' T
2001 200 1 200 N N
L. )
X % Ly‘\ RS \\
S X >~ | s~
0 S —— 0 esl L= 0 S —
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Seleccion del modelo Serie LEJ

Precision de la mesa (valor de referencia)

Lado A
Lado B— |
= : Paralelismo de recorrido [mm] (Cada 300 mm)
— ‘ — Modelo | ) Paralelismo de recorido | @ Paralelismo de recorrido
: @ @ entre el lado Cy el lado A | entre el lado D y el lado B
@ ° Lado C LEJC40 0.05 0.03
Lado D @ @ LEJO63 0.05 0.03

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

Desplazamiento de la mesa (valor de referencia)

w
@ 3
(o}
& S
0.02
= LEJOJ40
£ (L =52.5 mm)
Qo LEJCI63
& (L = 64.5 mm)
£ 0.01
©
B
Q.
3
a /
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

Nota) Este desplazamiento se mide cuando una placa de aluminio de 15 mm se monta y fija a la mesa (se incluye la holgura de la mesa).
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de alta rigidez

Servomotor AC

Modelo de husillo a bolas/Serie 11-LEJS
Caracteristicas generacion de particulas

Método de medicion de generacidn de particulas

Los datos de generacion de particulas de la serie 11-LEJS se miden conforme al siguiente método de prueba.

Método de prueba (ejemplo)

Utilice una muestra colocada sobre una banco de pruebas para sala limpia equivalente
a ISO Clase 5 y mida los cambios en la concentracién de particulas con el tiempo
hasta que el numero de ciclos alcance el punto especificado.

B Condiciones de medicion

Descripcion Monitor ldser de polvo (Contador automético de particulas mediante método de dispersion de luz)
Instrumento . P 7 y
S Diémetro minimo de particulas medible 0.1 um
de medicion
Caudal de succioén 28.3 I/min (ANR)
- Tiempo de muestreo 5 min
Com_:I|C|ones Intervalo de tiempo 55 min
de ajuste
Caudal de aire de muestreo 141.5 L (ANR)

r Banco de pruebas para sala limpia (equivalente a ISO Clase 5)—

>Succién por vacio
desde la conexion
de vacio

Y — {>Monitor laser de polvo |

Circuito de medicion de generacion de particulas

BECondiciones de prueba

Tamafio Velocidad Modelo Masa de I.a pieza| Aceleracion |Factor de trabajo
[mm/s] de trabajo [kg] [mm/s?] [%]
40 1200 11-LEJS40LJA-200 13000
600 11-LEJS40[1B-200 4 10000 -
1200 11-LEJS63[]A-300 13000
63 600 11-LEJS63[1B-300 10000

* Posicion de montaje: Horizontal

HEMétodo de evaluacion

21

Para obtener los valores medidos de concentracion de particulas, el valor acumulado
Nota 1) de particulas capturadas cada 5 minutos por el monitor laser de polvo se
convierte en concentracion de particulas en 1 m3.

A la hora de determinar los grados de generacion de particulas, se tiene en cuenta el
limite superior de confianza del 95 % de la concentracién promedio de particulas (valor
promedio) cuando las muestras se emplean a un niimero especifico de ciclos No22),
Las lineas de las gréficas indican el limite superior de confianza del 95 % de la
concentracion promedio de particulas con un diametro que se encuentra dentro del
rango del eje horizontal.

Nota 1) Caudal de aire de muestreo: Nimero de particulas contenidas en 141.5 L (ANR) de aire

Nota 2) Actuador: 1 millones de ciclos

Nota 3) Las caracteristicas de generacion de particulas (Pagina 22) constituyen una
guia de seleccion, pero no estan garantizadas.

O
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Caracteristicas generacion de particulas Serie 1 1'LEJ S

Caracteristicas generacion de particulas

11-LEJS40/Modelo de husillo a bolas

Velocidad 600 mm/s Velocidad 1200 mm/s
100000000 100000000 o=
. ‘
"tee.. | Claselsos
10000000 = 10000000 = T
~~“~ = o e — ) .."-.
~, ~,
_ e, Clase 1SO 7 - 0 Umin (ANR) “Tss_ Clase 1SO 7
£ 1000000 e £ 1000000 S LT
5 "~~ == =} ~"~ -
£ = CEEalEDE £ R Clase ISO 6
S 100000 T S 100000 BN e e
2 *Se. 0Umin (ANR) T tee... — el ..
g N " g . ~L -
3 Tt Clase ISO 5 3 S0 Umin (ANR) - F=eu, Clase ISO 5
T 10000 = o s = =/
~ bl 79 ~ St
% ~~~. .... % §~~~ \*r ..
© = © h YO
c '... ~&: '...
2 1000 S 2 1000 S
g 20 l/min (ANR) o= RG] ~— g = P my -
= - -E -~
§ Clase ISO 4 § Clase ISO 4
8 100 8 100
70 l/min (ANR)
30 I/min (ANR) _—
10 10 ————
1 1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 05 0.6 0 0.1 0.2 0.3 0.4 05 0.6
Diametro particula [um] Diametro particula [um]
11-LEJS63/Modelo de husillo a bolas
Velocidad 600 mm/s Velocidad 1200 mm/s
100000000 100000000 o
§~~~
“te... |ClaselsOs
10000000 = 10000000 = S LTy
~~~ ~~~~ - .-.__..
NG 0 I/min (ANR) sl -
— Sl Clase ISO 7 - LT Clase ISO 7
£ 1000000 = B el 7 £ 1000000 T T
E “~~~~ r Semeen ‘_‘g “~~~~ "---._‘/
3 = Clase ISO 6 3 Sas
£ 100000 RS £ 00000 Steee Clase ISO 6
£ *Se. 0 Umin (ANR) sl a e T/
© e = © A =
« Mo = . ~ [——
3 el Clase ISO 5 3 50 I/min (ANR) . —
T 10000 S ~=os - < —
3 IR il 3 i ="
5 30 I/min (ANR) ~..._.. s '~.__.. Clase ISO 5
g o ~si] S —wei]
g /--._ g /--._
e Clase ISO 4 e 90 I/min (ANR) Clase ISO 4
8 100 8 100
50 I/min (ANR)
10 10
\\
1 1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6
Diametro particula [um] Diametro particula [um]
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Servomotor AC

Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEJS _._
| Serie 11-LEJS

\Af;‘_:r'

N

Accionamiento por correa P

Serie LEJB _ ‘/>’

Driver de servomotor AC

Serie LECS! |

24



Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEJS

Forma de pedido

LEJSH

500

&ééé ééééé&»

<€

0 Precision 9 Modelo de motor*' e Paso [mm)]
— | Modelo basico Simbolo Modelo Salida| Tamario de Drivers Simbolo| LEJS40 | LEJS63
H  [Modelo de gran precision [W] actuador compatibles™ H 24 30
Servomotor AC A 16 20
9 Tamaiho S2 (Encoder incremental) 100 40 LECSAL-S1 B 8 10
40 Servomotor AC
63 S3 (Encoder incremental) 200 63 LECSALI-S3 9 Carrera [mm]*®
Servomotor AC LECSBLL-S5 200
S6 100 40 LECSC[I-S5 a o\ . .
(Encoder absoluto) LECSSI-S5 +3: Véase la tabla inferior para
LECSBC-S7 1500 los detalles.
Servomotor AC
S7 200 63 LECSCOI-S7 @ L.
(Encoder absoluto) LECSS[-S7 Opcién de motor
#1: Para el modelo de motor S2'y S6, los sufijos de referencia del driver — Sin opciones
compatible son S1'y S5, respectivamente. B Con bloqueo

«2: Para mas informacion sobre el driver, consulte la pag. 44.

eTipo de cable™> 6 *7

Longitud de cable [m]5 8

Tipo de driver®

@ Longitud del cable E/S [m]*

—_ Sin cable —_ Sin cable Drivers compatibles |Tensién de alimentacion (V) —_ Sin cable
S Cable estandar 2 2m — Sin driver — H Sin cable (sélo conector)
R | Cable robdtico (cable flexible) 5 5m A1 LECSA1-S] 100 a 120 1 1.5
#6: Se incluyen los cables del motor y A 10m A2 | LECSA2-SLJ | 2002230 #9: Cuando se selecciona “Sin driver”
del encoder. (El cable de bloqueo  +8: La longitud del cable del motor, B1 | LECSB1-SLJ | 100a120 para el tipo de driver, solo se
se incluye cuanto se selecciona la el cable del encoder y el cable B2 LECSB2-S[ 200 a 230 puede seleccionar “—: Sin cable”.
opcién de motor con bloqueo.) de bloqueo es la misma. C1 | LECSCi1-SO | 100a 120 Consulte la pagina 56-1 si se
«7: La direccion de entrada de cable c2 LECSC2-S] 200 a 230 requiere un cable E/S
estandar es “(A) lado del eje”. S1 LECSS1-SOI 100 a 120 (Las opciones se muestran en las
(Véanse mas detalles en la S2 | LECSS2-S01 | 200230 péginas 56-1.)
pagina 56).
Tabla de carreras aplicables @Estand «5: Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye el
Carera P standar cable. Seleccione el modelo de cable y su longitud.
300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 1000 (1200|1500 Ejemplo)
Modelo 1M S282: Cable estandar (2 m) + driver (LECSS2)
LEJS40 o () ® o [ o () o ® o — S2 :Cable estandar (2 m)
LEJS63 — o Y o o o o o o o o — : Sin cable ni driver

=4: Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se

fabrican bajo demanda.
Drivers compatibles

Para los detectores magnéticos, consulte las paginas 39 y 40.

Modelo de entrada de pulsos/

Modelo de entrada

Modelo de entrada

Modelo SSCNET II

Modelo de posicionamiento __ de pulsos directa CC-Link
Tipo de driver “
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Numero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255
Entrada de pulsos @) @) — —
Red aplicable — — CC-Link SSCNET I

Encoder de control

Encoder incremental de 17 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Funcion de comunicacion

Comunicacion USB

Comunicacion USB, comunicacién RS422

Comunicacion USB, comunicacién RS422

Comunicacion USB

Tension de alimentacion (V)

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

Pagina de referencia

Pagina 44
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEJS

Especificaciones
LEJS40/63 Servomotor AC (100/200 W)
Modelo LEJS40S3 LEJS63S3
Carrera [mm] Nota 1) 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900
900, 1000, 1200 1000, 1200, 1500
. Horizontal 15 30 55 30 45 85
Carga de trabajo [kg] " 3 5 10 6 10 20
Hasta 500 1800 1200 600 1800 1200 600
501 a 600 1580 1050 520 1800 1200 600
601 a 700 1170 780 390 1800 1200 600
701 a 800 910 600 300 1390 930 460
S . 801 a 900 720 480 240 1110 740 370
8 ‘['m::‘/’:‘; e ?:r':gfade 901 a 1000 580 390 190 900 600 300
‘g 1001 a 1100 480 320 160 750 500 250
= 1101 a 1200 410 270 130 630 420 210
': 1201 a 1300 — — — 540 360 180
2 1301 a 1400 — — — 470 310 150
.g 1401 a 1500 — — — 410 270 130
8 | Aceleracién/deceleracién max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en la pagina 15 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
% Repetitividad de posicionamiento | Modelo basico +0.02
2 | [mm] Nota4) Modelo de gran precision +0.01
& | Movimiento perdido Modelo basico 0.1 o inferior
[mm] Nota 5) Modelo de gran precision 0.05 o inferior
Paso [mm] 24 16 8 [ 30 [ 20 [ 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota6) 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Opcion de regeneracion

Puede ser necesario dependiendo de la velocidad y de la carga de trabajo. (Véase la pag. 56)

Potencia de salida de motor [W]/Tamafo [mm]

100/0J40

200/160

Modelo de motor

Servomotor AC (100/200 VAC)

Modelo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17 bits (Resolucion: 131072 p/rev)

Tensién nominal [V]

24VDC Y.,

(7]
2
'§ § Encoder Modelo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
o= . Horizontal 65 80
:§ % Consumo de energia [W]Nota 7) Vertical 165 235
2 | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2
W | durante el funcionamiento [W] Net28) Vertical 10 12
Consumo max. de energia momentanea [W] Nota 9) 445 725
gg Tipo Nota 10) Bloqueo no magnetizante
5= | Fuerza de retencién [N] 67 [ 101 203 220 [ 330 [ 660
-%g Consumo de energia a 20°C [W] Nota 11) 6.3 7.9

Nota 7)

Nota 8)

Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones

especiales se fabrican bajo d

Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 12.
La velocidad admisible varia en funcién de la carrera.

Segun JIS B 6191-1999.

emanda.

al momento en el que el actuador esta funcionando.

Nota 10) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo”.

Nota 9) EI consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde

Nota 11) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
Nota 12) La posicién del iman del sensor se encuentra en el centro de la mesa. Para mas
informacion sobre las dimensiones, consulte “Posicion de montaje del detector

Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela

como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevo a

cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45y

2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela

como perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que

el actuador esta funcionando.

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

magnético” en la pagina 43.

Nota 13) Evite las colisiones en ambos extremos del recorrido de la mesa. Ademas,

cuando se ejecute la operacién de posicionamiento, no realice el ajuste a menos

de 2 mm de ambos extremos.

Nota 14) Para la fabricacion de carreras intermedias, contacte con SMC.

(LEJS40/Rango de carreras que se pueden fabricar: 200 a 1200 mm, LEJS63/
Rango de carreras que se pueden fabricar: 300 a 1500 mm)

Peso

Modelo LEJS40
Carrera [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200
Peso del producto [kg] 5.6 6.4 71 7.9 8.7 9.4 10.2 11.0 117 13.3
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.2 (encoder incremental)/0.3 (encoder absoluto)

Modelo LEJS63
Carrera [mm] 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500
Peso del producto [kg] 11.4 12.7 13.9 15.2 16.4 17.7 18.9 20.1 22.6 26.4
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.4 (encoder incremental)/0.7 (encoder absoluto)
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Serie LEJS

Diseno

Lista de componentes

Ne. Descripcion Material Nota Ne. Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 13 | Acoplamiento —
2 | Conjunto de husillo a bolas — 14 |Tapa de mesa Resina sintética
3 | Conjunto de guia lineal — 15 |Tope con banda de sellado Resina sintética
4 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 16 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
5 |Carcasa A Aleacion de aluminio | Revestimiento 17 | Motor —
6 |CarcasaB Aleacion de aluminio | Revestimiento 18 | Salida directa a cable NBR
7 |Iman de sellado — 19 | Banda antipolvo Acero inoxidable
8 |Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Rodamiento —
9 |Culata anterior A Aleacion de aluminio Anodizado 21 |Rodamiento —
10 |Eje de rodillo Acero inoxidable 22 | Pasador de fijacion con tuerca Acero al carbono
11 |Rodillo Resina sintética 23 |Iman —
12 | Tope de cojinete Acero al carbono
27
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de alta rigidez .
Modelo de husillo a bolas Serie LEJS

Dimensiones: Modelo de husillo a bolas

LEJS40
B 30
@ 6H9 (+0:030) prof. 4
11 nx o 5.5 (™) p
8 1 P A
Y il T
N 3
ksl
a 200
g | E Cx 200 (=D) 20
%o/
(2}
T
©
L o Posicion de deteccién de
Opcidén de motor: B fase Z del encoderNota2)
/Con bloqueo L s
Cable de encoder 37 A(Recorrido de la mesa)Neta 1) (58) 167 (B: Con blogueo / 207)
(2 7) Carrera (60)
Cable del motor () 2t |
(o 6)
[ce)
- - ro =1
™,
~
©
255 l« \Cable de bloqueo

(0 4.5)
Superficie de referencia
de montaje del cuerpo 4 x M6 x 1 prof. 10 (160) 0 5H9 (9930) prof. &
Cable de encoder 110 -
\ 84 9 @ 18 M4 x.0.7 prof. 8
- - - . . . ! -y ~ (terminal F.G.)
—c ) T g —~—3
. F. 8
o o| o
- - - - - - - S - S|l ®
I X —
Ic3 ) 3 E@ = - : 2
= 3 wf 5H9 (*39%) prof. 6 436'5
< 50.5
58

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa 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) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Modelo L A B n C D E
Sin bloqueo | Con bloqueo
LEJS40S[-2000-1CCC 523.5 563.5 206 260 6 1 200 80
LEJS40S[I1-3001-1CC0 623.5 663.5 306 360 6 1 200 180
LEJS40S[J-40001-CJ000] 723.5 763.5 406 460 8 2 400 80
LEJS40S[11-50001-C1C1CIC] 823.5 863.5 506 560 8 2 400 180
LEJS40S[-60001-1CC1] 923.5 963.5 606 660 10 3 600 80
LEJS40S[IJ-700-C1CC0 1023.5 1063.5 706 760 10 3 600 180
LEJS40S[I-8001-1C] 1123.5 1163.5 806 860 12 4 800 80
LEJS40S[I1-900 -1 1223.5 1263.5 906 960 12 4 800 180
LEJS40S[]1-1000-J0101C1 1323.5 1363.5 1006 1060 14 5 1000 80
LEJS40S[I-12000-JC1C1C] 1523.5 1563.5 1206 1260 16 6 1200 80
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Serie LEJS

Dimensiones: Modelo de husillo a bolas

LEJS63

B 30
@ 8H9 (9% prof. 6
13 nxo6.8 (5°°) p
il L/
I N T T
o
= : B : - - - - -
° < ° ° ° ° ° 5 o
—l I
© [}
s ~
<}
a 200
g E C x 200 (D) 25
[=la)
<
[22]
I
0
Opcién de motor: B Posicién de deteccion de
fase Z del encoderNota2)
/Con bloqueo L
Cable de encoder 139, A (Recorrido de la mesa)Nota 1) (64) 186 (B: Con blogueo/ 226).
©n Carrera (66)
4 Motorde (4) 21|
bloqueo —
(o 6) == .
- %T =S
N~
~ T
™~
s ©
Cable de bloqueo
(0 4.5) Superficie de referencia 4 xM8x1.25 (172)
Cable de encoder de montaje del cuerpo prof. 12 122 0 6HO (§%%0) prof. 7
\ 90 2 @.1)
f o e=e--=--=———————= - v
o]
. ©
<
- - ' ) ' : = &
e
‘ —
|
o o) = #‘ —C90
I A 6H9 (*3:9%) prof. 7

(158)

M4 x 0.7 prof. 8

42% (terminal F.G.)
< o
——fr & @
49.5
63.5
73

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa 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) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Modelo L A B n C D E
Sin bloqueo | Con bloqueo
LEJS63S[I-300-C1C 656.5 696.5 306 370 6 1 200 180
LEJS63S[II-400 -1 756.5 796.5 406 470 8 2 400 80
LEJS63S[II-50001-JC] 856.5 896.5 506 570 8 2 400 180
LEJS63S[I1-6001-C1CICIC] 956.5 996.5 606 670 10 3 600 80
LEJS63S[-700-C1CCC 1056.5 1096.5 706 770 10 3 600 180
LEJS63S[I1-800 -1 1156.5 1196.5 806 870 12 4 800 80
LEJS63S[I1-900 -1 1256.5 1296.5 906 970 12 4 800 180
LEJS63S[I1-1000 111011 1356.5 1396.5 1006 1070 14 5 1000 80
LEJS63S[]1-12000-J00C] 1556.5 1596.5 1206 1270 16 6 1200 80
LEJS63S[I1-1500]-11C1] 1856.5 1896.5 1506 1570 18 7 1400 180
29 ZS\VC
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por husillo a bolas

Serie 1 1-LEJS

LEJS40,

63

Forma de pedido

C€

11-LEJSH
Serie para sala IimpiaT

500

6«56& 6 60 0000

[11] Tipo de vacio |
“ Precision 9 Modelo de motor*! e Paso [mm]
— | Modelo basico Simbolo Modelo Salida [W] |Tamario de actuador | Drivers compatibles*2 Simbolo| LEJS40 | LEJS63
H | Modelo de gran precision Servomotor AC A 16 20
S2 (Encoder incremental) 100 40 LECSALL-S1 B 8 10
Tamaifio Servomotor AC i
9 S3 (Encoder incremental) 200 63 LECSAL-S3 6 Carrera [mm]*®
LECSBL-S5
63 S6 Servomotor AC 100 40 LECSCLI-g8 200
(Encoder absoluto) LECSS[-S5 a
LECSB[-S7 =00
s7 Servomotor AC 200 63 LEGSCI-§7 x3: Véase la tabla inferior
(Encoder absoluto) LECSS-S7 para los detalles.

«1: Para el modelo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del driver compatible son S1'y S5, respectivamente.
x2: Para mas informacion sobre el driver, consulte la pag. 44.

6 Opcién de motor @ Tipo de cable*s *7. *8 @ Tipo de driver:¢
— Sin opciones — Sin cable Drivers Tensién de
B Con blogueo S Cable estéandar compatibles |alimentacion (V)
R Cable robdtico (cable flexible) — Sin driver —
0 Conexion de vacio*s #6: Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye el cable. Al LECSA1-S 100 a 120
— IZquierda Sleleccione el modelo de cable y su longitud. A2 LECSA2-S[] 200 a 230
R Derecha Ejemplo) ] _ B1 LECSB1-SO 100 a 120
D |izquierda y derecha S2S2: Cable esta}ndar (2 m) + driver (LECSS2) B2 LECSB2-S[] 200 a 230
= e y . S2:  Cable estandar (2 m) Ci LECSC1-SO 100 a 120
#5: Selecmon(_al D" parala conexion de vacio _. Sin cable ni driver C2 LECSC2-50] 200 3 230
para succién de 50 Limin (ANR) o més. #7: Se incluyen los cables del motor y del encoder. (EI cable de blogueo S1 LECSS1-S01 1002 120
también se incluye cuanto se selecciona la opcion de motor con blogueo.) S2 LECSS2-S[] 200 a 230
R: Derecha ~ = «8 : La direccion de entrada de cable estandar es “(A) lado del eje”.
© Longitud de cable [m]* * ® Longitud del cable E/S [m]**
; I = Sin cable +9: La longitud de los — ___Sin cable
£ et 2 2m cables del encoder, del H Sin cable (sdlo conector)
5 5m motor y de bloqueo es 1 1.5
A 10m la misma. %10: Cuando se selecciona “Sin driver” para
el tipo de driver, sélo se puede
Tabla de carreras aplicables** @Estandar seleccionar “—: Sin cable”.
Carrera Consulte la pagina 56-1 si se requiere
Modelo mm]| 200 | 300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1200 | 1500 un cable E/S
LEJS40 ) o ) M) ) ) M) ) o M) — (Las opciones se muestran en las
LEJS63 — [ e o (o | o | o e [ o [ & [ o 0 paginas 56-1.)

=4: Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.
Para los detectores magnéticos, consulte las paginas 39 y 40.

Drivers compatibles

Modelo de entrada de pulsos/

Modelo de entrada

Modelo de entrada

Modelo SSCNET Il

comunicacién

Comunicacion USB

comunicacion RS422

comunicacion RS422

Modelo de posicionamiento = de pulsos directa CC-Link "l_,

Tipo de driver “

3‘
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Numero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255 —
Entrada de pulsos O O — —
Red aplicable — — CC-Link SSCNET I
Encoder de control Encoder incremental de 17 bits Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits
Funcion de Comunicacion USB, Comunicacién USB,

Comunicacién USB

Tension de alimentacion (V)

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

Pagina de referencia

Péagina 44
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Serie 11-LEJS

Especificaciones
11-LEJS40, 63 Servomotor AC
Modelo 11-LEJS40S% 11-LEJS63S*,
Carrera [mm] Nota 1) 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 300, 400, 500, 600, 700, 800, 900
900, 1000, 1200 1000, 1200, 1500
. Horizontal 30 55 45 85
Carga de trabajo [kg] "2 Vertical 5 10 10 20
Hasta 500 1200 600 1200 600
501 a 600 1050 520 1200 600
601 a 700 780 390 1200 600
701 a 800 600 300 930 460
Velocidad Rango de 801 a 900 480 240 740 370
5 |Notad) carrera 901 a 1000 390 190 600 300
B | [mmis] 1001 a 1100 320 160 500 250
-g 1101 a 1200 270 130 420 210
& 1201 a 1300 — — 360 180
3 1301 a 1400 — — 310 150
e 1401 a 1500 — — 270 130
S | Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 20000 (consulte el limite en la pagina 15 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
'2 Repetitividad de posicionamiento | Modelo basico +0.02
2 [mm] Nota 4) Modelo de gran precision +0.01
.g Movimiento perdido [mm] 9@ Modelo bési.c‘q 0.1 o inferior
e Modelo de gran precisién 0.05 o inferior
w |Paso [mm] 16 8 [ 20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota 6) 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas
Tipo de guia Guia lineal
Grasa [ Parte de husillo a bolas/guia lineal Grasa de baja generacién de particulas

Clase de limpieza Nota 7)

ISO Clase 4 (1ISO 14644-1)

Fuerza externa admisible [N]

20

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Opcidn de regeneracion

Puede ser necesario dependiendo de la velocidad y de la carga de trabajo. (Véase la pag. 56)

Potencia de salida de motor [W] / Tamaiio [mm]

100/0J40

200/C160

Modelo de motor

Servomotor AC (100/200 VAC)

Modelo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17 bits (Resolucion: 131072 p/rev)

Tension nominal [V]

24VDC 5

) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones
especiales se fabrican bajo demanda.
Nota 2) Compruebe los detalles en la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)"
de la pag. 12.
Nota 3) La velocidad admisible varia en funcién de la carrera.
Nota 4) Segun JIS B 6191-1999.
Nota 5) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 6) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela
como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé
a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre
45y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién
paralela como perpendicular al husillo. (La prueba se
llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 7) La cantidad de particulas generadas varia en funcion de las condiciones de
funcionamiento y el caudal de succion. Véanse las caracteristicas de
generacion de particulas para los detalles.
Nota 8) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el
que el actuador esta funcionando.

g
g Encoder Modelo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
o -
-§ Consumo de energia [W] Nota 8) H“;:rzt?:atf ! 16:5 28:%
% | Consumo de energia en reposo Horizontal 2 2
“8’_ durante el funcionamiento [W] Nota9) Vertical 10 12
w | Consumo max. de energia momentanea [W] Nota 10) 445 725
8 2| Tipo Nota 11) Blogueo no magnetizante
£ = [Fuerza de retencién [N] 101 [ 203 330 [ 660
% § Consumo de energia [W] a 20°C Nota 12) 6.3 7.9
Nota 1

Nota 9) EI consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el
driver) corresponde al momento en el que el actuador esta detenido en la
posicion de ajuste.

Nota 10) EI consumo méximo de energia momentaneo (incluyendo el driver)
corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando. Dicho valor
puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Nota 11) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo”.

Nota 12) Para un actuador con blogueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.

Nota 13) La posicion del iméan del sensor se encuentra en el centro de la mesa.

Para mas informacion sobre las dimensiones, consulte “Posicion de montaje
del detector magnético” en la pagina 43.

Nota 14) Evite las colisiones en ambos extremos del recorrido de la mesa. Ademas,
cuando se ejecute la operacién de posicionamiento, no realice el ajuste a
menos de 2 mm de ambos extremos.

Nota 15) Para la fabricacién de carreras intermedias, contacte con SMC.
(LEJS40/Rango de carreras que se pueden fabricar: 200 a 1200 mm,
LEJS63/Rango de carreras que se pueden fabricar: 300 a 1500 mm)

Peso

Modelo 11-LEJS40
Carrera [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200
Peso del producto [kg] 5.6 6.4 71 7.9 8.7 9.4 10.2 11.0 11.7 13.3
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.2 (encoder incremental)/0.3 (encoder absoluto)

Modelo 11-LEJS63
Carrera [mm] 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500
Peso del producto [kg] 11.4 12.7 13.9 15.2 16.4 17.7 18.9 20.1 22.6 26.4
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.4 (encoder incremental)/0.7 (encoder absoluto)
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de alta rigidez
Modelo de husillo a bolas

Dimensiones: Modelo de husillo a bolas

Serie 11-LEJS

11-LEJS40
3
S
Ql
8 B 30
X +0.030
s 11 nxoeb55 0 6H9 (™) prof. 4
I
©
LI | NN P ——
LT g g T g 5 g 5 g v .
2 200
3
E C x 200 (=D) 20
Posicion de deteccién de
fase Z del encoder
L w
A (Recorrido de la mesa) (58) 167 (B: Con bloqueo/207)
Carrera (60) 17
Cable del motor (¢ 6) 37 4) ,4@
«
= " @17 — )
. . ©Q
Cable de encoder (o 7) S Conexion vacio =
Rc1/8 Nota 3)
25.5 | Cable de blogueo (g 4.5)
Opcién de motor: B
/Con bloqueo
Superficie de referencia
de montaje del cuerpo Nt22) (160) o 5H9 (5% prof. 6
4 x M6 x 1 prof. 10 110 " 18 M4 x 0.7 prof. 8
84 ;
) \ ) ) e ‘ © 3.1) (terminal F.G.)
Cable del motor (@ 6) = = = ra il e )
e ‘ ﬁ,. 2
o
- - - - - S
E [ :
| | —
o o o ) i
Cable de encoder (o 7) ?; 3 36.5
: © 5H9 (*3%°) prof. 6 50.5
«©
g 58
Nota 1) Consulte con SMC para el ajuste de la posicion de deteccion de la fase Z al fi nal de carrera.
Nota 2) Cuando monte el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, use un pasador. Fije la altura del
pasador en 5 mm o mas debido al biselado. (Altura recomendada: 6 mm)
Nota 3) Este esquema muestra el modelo izquierdo.
Nota 4) La cantidad de particulas generadas varia en funcién de las condiciones de trabajo y el caudal de succion.
[mm]
Modelo L A B n (o5 D E
Sin blogueo |Con bloqueo
11-LEJS40SJ-2000101-C000) 523.5 563.5 206 260 6 1 200 80
11-LEJS40S0101-3000001-CICICIC] 623.5 663.5 306 360 6 1 200 180
11-LEJS40S00-400001-CCCC] 723.5 763.5 406 460 8 2 400 80
11-LEJS40S[]]-5000]C1-CJC1C0C] 823.5 863.5 506 560 8 2 400 180
11-LEJS40S00-6000C1-CICICIC] 923.5 963.5 606 660 10 3 600 80
11-LEJS40S]-70001C1-C1C1CIC] 1023.5 1063.5 706 760 10 3 600 180
11-LEJS40SJ-800011-CCC] 1123.5 1163.5 806 860 12 4 800 80
11-LEJS40S11-90001C1-CICICIC] 1223.5 1263.5 906 960 12 4 800 180
11-LEJS40S-1000]C-0J0000 1323.5 1363.5 1006 1060 14 5 1000 80
11-LEJS40S[1-12000]C)-0]0J010] 1523.5 1563.5 1206 1260 16 6 1200 80
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Serie 11-LEJS

Dimensiones: Modelo de husillo a bolas

11-LEJS63 ©
©
[oR
©
g B 30
go +0.036
K H f.
P 13  nxo68 o 8H0 (18°%) prof. 6
&
—
o o
5 - - - - - -
L)
3 200
2
E C x 200 (=D) 25
Posicion de deteccion de
L fase Z del encoder
A (Recorrido de la mesa) (64) 186 (B: Con bloqueo/226)
Carrera (64) 28
39 @) 241
<—>~‘ —f-—
Cable del motor (o 6 - ———
o
B [ =
Il 1
0
Conexion vacio ~

Cable de encoder (@ 7) Rc1/8 Nota 3)
Cable de bloqueo (g 4.5)
Opcion de motor: B
Con bloqueo
Superficie de referencia 4 x M8 x 1.25 prof. 12 (172) o 6H9 (+8'03°) prof. 7
i Nota 2)
de montaje del cuerpo 122 25 Md x 0.7 prof. 8
\ VL & .81 (terminal F.G. )
o 2 (<3 2 2 (<) 2 E 0
1
Cable del motor (o 6)
<
- - - - - - [\
E !
<
T & Yo Yoy —
o} | Y o o Fou |
a < %/
Cable de encoder (o 7 g - . -
) s ~ 6H9 (*0°) prof. 7 63.5
5
o] 73
Nota 1) Consulte con SMC para el ajuste de la posiciéon de deteccion de la fase Z al fi nal de carrera.
Nota 2) Cuando monte el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, use un pasador. Fije la altura del
pasador en 5 mm o mas debido al biselado. (Altura recomendada: 6 mm)
Nota 3) Este esquema muestra el modelo izquierdo.
Nota 4) La cantidad de particulas generadas varia en funcién de las condiciones de trabajo y el caudal de succién.
[mm]
Modelo L A B n (o5 D E
Sin blogueo |Con bloqueo
11-LEJS63S00-300001-C1C1CIC] 656.5 696.5 306 370 6 1 200 180
11-LEJS63S0101-4000000-CICICIC] 756.5 796.5 406 470 8 2 400 80
11-LEJS63S0-50001C1-C1C1C1C] 856.5 896.5 506 570 8 2 400 180
11-LEJS63S[]1-6000]C1-CICICIC] 956.5 996.5 606 670 10 3 600 80
11-LEJS63S[JJ-7000]C1-J01CC] 1056.5 1096.5 706 770 10 3 600 180
11-LEJS63S11-800C1C1-CICICIC] 1156.5 1196.5 806 870 12 4 800 80
11-LEJS63S]-900011-CC0] 1256.5 1296.5 906 970 12 4 800 180
11-LEJS63S1C1-1000C]C1-C1C1CIC] 1356.5 1396.5 1006 1070 14 5 1000 80
11-LEJS63S-12000]-0J01000 1556.5 1596.5 1206 1270 16 6 1200 80
11-LEJS63S[]]-150001C)-C1CICIC] 1856.5 1896.5 1506 1570 18 7 1400 180
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Actuador eléctrico / Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por correa

Serie LEJB (¢

Forma de pedido @ ” m’

LEJB[4 -[600][ |- S

J»éé 66 06000

0Tamaﬁo 9 Modelo de motor*' 9 Paso [mm]
40 Simbolo Modelo Salida| Tamarfio de Drivers Simbolo| LEJB40 | LEJB63
63 [W] actuador compatibles T 27 42
Servomotor AC
S2 (Encoder incremental) 100 40 LECSAL-S1 9
Servomotor AC Carrera [mm]*
S3 (Encoder incremental) 200 63 LECSALI-S3 200
LECSBLI-S5 a V& e
Servomotor AC «2: Véase la tabla inferior
S6 (Encoder absoluto) 100 40 ::Egggggg 3000 para los detalles.
LECSB[-S7 s
s7 Servomotor AC 200 63 LEGSC.97 6 OpCIop de motor
(Encoder absoluto) LECSS[-S7 — Sin opciones
«1: Para el modelo de motor S2 y S6, los sufijos de referencia del driver B Con blogueo
compatible son S1y S5, respectivamente.
@Tipo de cable** "5 *6 0 Longitud de cable [m]**7 @Tipo de driver* @ Longitud del cable E/S [m]®
—_ Sin cable —_ Sin cable Drivers compatibles | Tension de alimentacion (V) —_ Sin cable
S Cable estandar 2 2m — Sin driver — H Sin cable (sélo conector)
R | Cable robético (cable flexible) 5 5m A1 LECSA1 100 a 120 1 1.5
*5: Se incluyen los cables del motor y A 10m A2 LECSA2 200 a 230 *8: Cuando se selecciona “Sin driver”
del encoder. (El cable de bloqueo «7: La longitud del cable del motor, el B1 LECSB1 100 a 120 para el tipo de driver, slo se
se incluye cuanto se selecciona la cable del encoder y el cable de B2 LECSB2 200 a 230 puede seleccionar “—: Sin cable”.
opcién de motor con bloqueo.) bloqueo es la misma. C1 LECSC1 100 a 120 Consulte la pagina 56-1 si se
*6: La direccion de entrada de cable c2 LECSC2 200 a 230 requiere un cable E/S
estandar es “(A) lado del eje”. (Véanse S1 LECSS1 100 a2 120 (Las opciones se muestran en
mas detalles en la pagina 56). S2 LECSS? 500 2 230 las paginas 56-1.)
. . =4: Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye el
3
Tabla c(l:e carreras aplicables @Estandar cable. Seleccione el modelo de cable y su longitud.
arrera Eiem |0)
200|300 | 400 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 |1000(1200{1500(2000({3000 jemp!
Modelo ™[} S282: Cable esténdar (2 m) + driver (LECSS2)
LEJB40 ® & &6 6 6 o o o o o o o S2 :Cable estandar (2 m)
LEJB63 — e | e & 6 & & o o o o o — :Sin cable ni driver

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

. . Para los detectores magnéticos, consulte las paginas 39 y 40.
Drivers compatibles

Modelo de entrada de pulsos/ Modelo de entrada 5 Modelo de entrada Z Modelo SSCNET II 2
Modelo de posicionamiento .. | de pulsos directa CC-Link j
Tipo de driver ||
£ =
. w
Serie LECSA LECSB LECSC LECSS
Numero de puntos de tabla Hasta 7 — Hasta 255
Entrada de pulsos O O — —
Red aplicable — — CC-Link SSCNET I
Encoder de control Encoder incremental de 17 bits| Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits Encoder absoluto de 18 bits
Funcién de comunicacion Comunicacion USB Comunicacion USB, comunicacién RS422 | Comunicacion USB, comunicacion RS422 Comunicacion USB
i . " 100 a 120 VAC (50 / 60 Hz)
Tension de alimentacion (V) 200 a 230 VAC (50 / 60 Hz)
Pagina de referencia Pagina 44
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Serie LEJB

Especificaciones
LEJB40/63 Servomotor AC
Modelo LEJB40S3 LEJB63S3
Carrera [mmj Nota 1 200, 300, 400, 500, 600, 700, 800 300, 400, 500, 600, 700, 800
900, 1000, 1200, 1500, 2000 900, 1000, 1200, 1500, 2000, 3000
_ | Carga de trabajo [kg] [ Horizontal 20 (Cuando la carrera supera 1000 mm: 10) 30
8 | Velocidad [mm/s] Nota 2) 2000 3000
% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2?] 20000 (consulte el limite en la pagina 17 segun la carga de trabajo y el factor de trabajo)
© | Repetitividad de posicionamiento [mm] Nota 3) +0.04
S | Movimiento perdido [mm] Nota 4) 0.1 o inferior
g Paso [mm] 27 42
-g Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota$) 50/20
_§ Tipo de actuacion Correa
§ Tipo de guia Guia lineal
5 Fuerza externa admisible [N] 20
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Opcidn de regeneracion Puede ser necesario dependiendo de la velocidad y de la carga de trabajo. (Véase la pag. 56)
& | Potencia de salida de motor [W] / Tamaiio [mm] 100/J40 [ 200/CJ60
'_.‘-:’ Modelo de motor Servomotor AC (100/200 VAC)
‘%3 Encoder Modelo de motor S2, S3: Encoder incremental de 17_bits (Resolu_gién: 131072 p/rev)
@ Modelo de motor S6, S7: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev)
-§ Consumo de energia [W] Nota6) Horiz<_)ntal & 190
8 Vertical — —
E% Consurmo de energia en reposo Horizontal 2 2
@ | durante el funcionamiento [W] 927 Vertical — _
& | consumo max. de energia momentanea [W] Nota 8) 445 725
8 §_>_ Tipo Nota9) Blogueo no magnetizante
§ % Fuerza de retencion [N] 60 157
%é Consumo de energia a 20°C [W] Nota 10) 6.3 7.9
2 5[ Tension nominal [V] 24VDC %+,
Nota 1) Consulte con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

)
Nota 2) Compruebe la "Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 12.
Nota 3) Segun JIS B 6191-1999.
Nota 4) Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.
Nota 5) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccién paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo
con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como
perpendicular al husillo. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Nota 6) El consumo de energia (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esta funcionando.
Nota 7) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esté detenido en
la posicion de ajuste.
Nota 8) El consumo maximo de energia momentaneo (incluyendo el driver) corresponde al momento en el que el actuador esté funcionando.
Nota 9) Sélo cuando se selecciona la opcién de motor "Con bloqueo".
Nota 10) Para un actuador con bloqueo, afiada el consumo de energia para el bloqueo.
Nota 11) La posicion del iman del sensor se encuentra en el centro de la mesa.
Para mas informacion sobre las dimensiones, consulte “Posicién de montaje del detector magnético” en la pagina 43.
Nota 12) Evite las colisiones en ambos extremos del recorrido de la mesa. Ademas, cuando se ejecute la operacion de posicionamiento, no realice el ajuste
a menos de 2 mm de ambos extremos.
Nota 13) Para la fabricacion de carreras intermedias, contacte con SMC.
(LEJB40/Rango de carreras que se pueden fabricar: 200 a 2000 mm, LEJB63/Rango de carreras que se pueden fabricar: 300 a 3000 mm)

Peso
Modelo LEJB40
Carrera [mm] 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 2000
Peso del producto [kg] 5.7 6.4 71 7.7 8.4 9.1 9.8 10.5 11.2 12.6 14.7 18.1
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.2 (encoder incremental)/0.3 (encoder absoluto)
Modelo LEJB63
Carrera [mm] 300 400 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 2000 3000
Peso del producto [kg] 115 12.7 13.8 15.0 16.2 17.4 18.6 19.7 22.1 25.7 31.6 43.4
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.4 (encoder incremental)/0.7 (encoder absoluto)
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Diseno

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por correa

Serie LEJB

Lista de componentes

Ne. Descripcion Material Nota Ne. Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Eje de polea A Acero inoxidable
2 |Correa — 21 |Eje de polea B Acero inoxidable
3 |Soporte de correa Acero al carbono 22 |Tapa de mesa Resina sintética
4 |Tope de correa Aleacion de aluminio 23 | Tope con banda de sellado Resina sintética
5 | Conjunto de guia lineal — 24 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
6 |[Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 25 | Placa de montaje del motor Acero al carbono
7 |Carcasa A Aleacion de aluminio Revestimiento 26 |Bloqueo de polea Aleacién de aluminio Anodizado
8 |CarcasaB Aleacion de aluminio | Revestimiento 27 |Cubierta de polea Aleacion de aluminio Anodizado
9 |Iman de sellado — 28 |Tope de correa Aleacion de aluminio
10 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado 29 |Placa lateral Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Culata anterior A Aleacion de aluminio Anodizado 30 |Placa del motor Acero al carbono
12 | Culata anterior B Aleacién de aluminio Anodizado 31 |Correa —
13 |Eje de rodillo Acero inoxidable 32 | Motor —
14 |Rodillo Resina sintética 33 | Salida directa a cable NBR
15 |Soporte de polea Aleacién de aluminio 34 |Banda antipolvo Acero inoxidable
16 |Polea conductora Aleacion de aluminio 35 | Rodamiento —
17 | Polea de reduccion de velocidad | Aleacién de aluminio 36 |Rodamiento —
18 |Polea del motor Aleacion de aluminio 37 |Pasador con tope Acero inoxidable
19 | Espaciador Aleacién de aluminio 38 |Iman —

O
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Serie LEJB

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEJB40
<
o
[oN
g B 30
g° @ 6H9 (*§:9%0) prof. 4
o> 11 N xg 5.5
T
© / -
Y - - . - - O |
Il
<
©
200
L. E 200 (=D 20
Opcién de motor: B C x200 =D)
/Con bloqueo
Cable del motor Posicién de deteccién de
(2 6) fase Z del encoder Nota2)
Cable de bloqueo L W
(0 4.5) )
26 37 A (Recorrido de la mesa) Nota 1) (58) 185.5
™ Carrera (60)
(4) 201 |
[0} i I - ©
o @
g Sl i —— I =T
- [y
Cable de encoder
] (@7)
n
o
Cable del mot Superficie de referencia
able del motor de montaje del cuerpo 4 x M6 x 1 prof. 10 (160) @ 5H9 (*§93°) rosca 6
(@6 \ 110
2¢ 84 8 -
(o3 (=3 O *
< T »
- <
P
o © () ] *
0 3 3 ©l | sho (+9:9%0) prof. 6 A‘
) o s

Cable de encoder

(07)

18

56

M4 x 0.7 prof. 8
(terminal F.G.)

100
130

365

50.5

58

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa 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) La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Modelo L A B n C D E
LEJB40S[J1-200-J0JC 542 206 260 6 1 200 80
LEJB40S[]1-300]-101CC] 642 306 360 6 1 200 180
LEJB40S[1-400 -1 742 406 460 8 2 400 80
LEJB40S[]1-500]-CJC1CC] 842 506 560 8 2 400 180
LEJB40S[J1-600 -1 942 606 660 10 3 600 80
LEJB40S[J1-700J-J000C 1042 706 760 10 3 600 180
LEJB40S[11-800 -1 1142 806 860 12 4 800 80
LEJB40S[]1-9001-IC1CC] 1242 906 960 12 4 800 180
LEJB40S[J1-10001-C1C1C1C] 1342 1006 1060 14 5 1000 80
LEJB40S[]1-1200J-010100C] 1542 1206 1260 16 6 1200 80
LEJB40S[11-15001-C1C1C1C] 1842 1506 1560 18 7 1400 180
LEJB40S[]1-2000J-C1C1C1C] 2342 2006 2060 24 10 2000 80
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de alta rigidez
Accionamiento por correa

Dimensiones: Accionamiento por correa

Serie

LEJB

LEJB63
©
B
s
§ B 3Q (+0 036) f
So o 8H9 (*y prof. 6
< 13 N xo 6.8 2
[22)
T
22 -
J o L o L] L] L] o L]
o
g - - - - . .
_| o L o ° o ° o ° °
(2}
~
200
E C x200 (=D) 25
Opcién de motor: B
Con bloqueo Posicién de deteccién de
fase Z del encoder Nota2)
Cable del motor L
(o 6)
Cable de blogueo 39 A (Recorrido de la mesa) Nota 1) (64) 233.5
(o 4.5) Carrera (66)
35 “ 20
i (]
5 = e
Te}
@ ®
~
~
\Cable de encoder
(07) i, ,
< Superficie de referencia M4 x 0.7 prof. 8
Cable del motor de montaje del cuerpo 4 x M8 x 1.25 prof. 12 (72) 0 6H9 (*99%) prof. 7 (terminal F.G.)
(o 6) 122
35 9 2 ~ 25
A . . . . - o
[ ° > = r )
5 e ¢ o }
[T} e 8 Q
N~ ¥ < ©
B I : : : : ; : : : T R
- I ®
Fo® Yo © X _|
[c} [oy [c} 5
< — =+ ™~ +0.030 —~
2 = 6H9 (*3:9%%) prof. 7 = 49.5
Cable de encoder - ) 635
(@7)
73

Nota 1) La distancia por la que se puede mover la mesa 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) La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Nota 3) El iman del detector magnético se encuentra en el centro de la mesa.

[mm]
Modelo L A B n C D E

LEJB63S[J1-300 -1 704 306 370 6 1 200 180
LEJB63S[I1-400J-C1C1C1C] 804 406 470 8 2 400 80
LEJB63S[11-5001-JC1C] 904 506 570 8 2 400 180
LEJB63S[11-6001-JC1CC] 1004 606 670 10 3 600 80
LEJB63S[J1-700J-JJC 1104 706 770 10 3 600 180
LEJB63S[1-800J-1C1C] 1204 806 870 12 4 800 80
LEJB63S[11-900 -1 1304 906 970 12 4 800 180
LEJB63S[11-10001-C1C1C1C] 1404 1006 1070 14 5 1000 80
LEJB63S[]1-12001-11C1C] 1604 1206 1270 16 6 1200 80
LEJB63S[11-1500 -] 1904 1506 1570 18 7 1400 180
LEJB63S[11-2000-1C1C1C] 2404 2006 2070 24 10 2000 80
LEJB63S[11-3000J-C1C1CIC] 3404 3006 3070 34 15 3000 80
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Serie LEJS
Montaje del detector magneético

Posicion de montaje del detector magnético

(©)
B (Centro de la mesa)
| ] 1 )
E:I 1
‘ 1l
)
A
[mm]
Modelo | Tamafio A B C Rango de funcionamiento
LEJS 5.5
40 77 80 160
LEJB 5.0
LEJS 7.0
172
LEJB 63 83 86 65

Nota) El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo
que no esta garantizada. Puede variar de manera significativa en
funcién de las condiciones de trabajo (hasta £30 %).

Montaje del detector magnético

Para montar los detectores magnéticos debe insertarlos en la ranura de Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético [N.m]
montaje de los detectores magnéticos del actuador desde la direccion Modelo de detector magnético Par de apricte

indicada en la figura de abajo. Una vez colocado en la posicién de

montaje, utilice un destornillador de relojero de cabeza plana para apretar D-M9rI(V) 0.10a0.15

el tornillo de montaje del detector magnético incluido. D-M9TIW(V) ' '

\/ % (no es un accesorio)
N

o
0600

Nota) Para apretar el tornillo de fijacién del detector magnético, utilice un destornillador
de relojero con un diametro de empufadura aproximado de 5 a 6 mm.
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Detector magneético de estado soélido
Tipo de montaje directo

D-M9N(V)/D-MOP(V)/D-M9B(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener

Salida directa a cable

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

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

@ Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

-
-
|
prateEy
/APrecaucién
\ Precauciones \

Fije el detector magnético con el tornillo
existente instalado en el cuerpo del detector
magnético. El detector magnético podria

Especificaciones de los detectores magnéticos

los detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

D-M9[1, D-M9C1V (Con LED indicador)

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

Tipo de salida NPN \ PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

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

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tensién de carga

28VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

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

4V o inferior

Corriente de fuga

100 pA o inferior a 24 VDC

0,8 mA o inferior

LED indicador

LEDs rojos se iluminan cuando esté& conectado.

Normas

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético

D-MOND |

D-MoPCI

|  D-M9BO

Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.7 x 3.2 (elipse)
Alslante Numero de tubos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) [ 2 hilos (Marrén/Azul)
Didmetro exterior [mm] 0 0.9
Conductor Ayrea efectiva [mm?] 0.15
Didmetro de trenzado [mm] 2 0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valor de referencia) 20

Nota 1) Consulte las especificaciones generales de los detectores de estado sdlido en "Best Pneumatics n° 2"
Nota 2) Consulte Best Pneumatics n® 2 para las longitudes de cable.

Peso

[9]

resultar dafado si se usan otros tornillos.
Modelo de detector magnético D-M9ON(V) \ D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
1 M 14 13
Longitud de cable m (M)
3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9[] D-M9OL1V
N
4—1_0 ®
i K 3 ==
6 | Posicién mas sensible
M2.5x4 L
Tornillo de cabeza ranurada 2
LED indicador [
2.6 - 7
e — @
N M2.5x4 L LED indicador
N 2 o Tornillo de cabeza ranurada 8
22 2 . . 182 «©
/ /1] <
<] e
© -
o 20
40
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Detector magnético de estado solido con indicador de 2 colores
Tipo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a

Salida directa a cable

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

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

@ Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

@ El rango dptimo de trabajo se
puede determinar mediante el color
del LED. (Rojo — Verde < Rojo)

A\Precaucion

\ Precauciones

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

Especificaciones de los detectores magnéticos !1os estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

D-M9CIW, D-M9CJWV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético

D-MONW |D-MO9NWV| D-M9PW |D-M9PWV

D-M9BW |D-M9BWV

Entrada eléctrica | Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN [ PNP —

Carga aplicable Circuito IC, relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tensién de alimentacion 5,12,24VDC (4.5a28V)

Consumo de corriente 10 mA o inferior

Tension de carga 28 VDC o inferior [ —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga 40 mA o inferior

2.5a40mA

Caida de tension interna | 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior

a 40 mA)

4V o inferior

Corriente de fuga 100 pA o inferior a 24 VDC

0,8 mA o inferior

LED indicador Rango de funcionamiento ---«---«---

EI LED rojo se ilumina.
Rango éptimo de funcionamiento --- EI LED verde se ilumina.

Normas

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable flexible dleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-MONW[] \

D-M9PWL]

| D-moBWOI

Revestimiento | Didmetro exterior [mm]

2.7 x 3.2 (elipse)

Numero de tubos

3 hilos (Marrén/Azul/Negro)

| 2hilos (Marrén/Azul)

Aislante — -
Diémetro exterior [mm] 2 0.9
Area efectiva [mm?] 0.15
Conductor —
Diémetro de trenzado [mm] 2 0.05
Radio minimo de flexién [mm] (valor de referencia) 20

Nota 1) Consulte las especificaciones generales de los detectores de estado sélido en "Best Pneumatics n® 2"
Nota 2) Consulte Best Pneumatics n® 2 para las longitudes de cable.

Peso (]
Modelo de detector magnético D-MONW(V) \ D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
Longitud de cable i finl ) 14 13
3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Dimensiones [mm]
D-MoCIW D-MoC WV
o
[s2)
%—;u T
% — } =E=— \
6»\ Posicién mas sensible 27
M2.5x4 L '
Tornillo de cabeza ranurada
LED indicador ©
26, o= I RUL
e & w :
@ S 6_| Posicion méas sensible
22 M2.5x4 L LED indicador
Tornillo de cabeza ranurada
L2 32 ©
yall| b
~} €5
@
[aV)
20
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Al

Serie LEJ

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 1

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

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

|

Diseio \

|

Manipulacion

/A Precaucion

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

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

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

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto
excesivas.

ya que podria dafharse el producto.

Los componentes, incluyendo el motor, se fabrican de acuerdo
con tolerancias precisas. Por tanto, incluso una leve deformacion
podria provocar funcionamientos defectuosos o adherencia.

|

Seleccién |

AAdvertenma

. Evite aplicar una velocidad que supere el limite de
funcionamiento.

Seleccione un actuador adecuada conforme a la relacion
entre la carga de trabajo admisible y la velocidad, asi como
conforme a la velocidad admisible para cada carrera. Si no se
respeta el limite de trabajo, tendra efectos adversos como la
creacion de ruido, una reduccion de la precision y una menor
vida util del producto.

2. Si el producto realiza ciclos repetidos con carreras

parciales (100 mm o inferior), la lubricacién puede
perderse. Utilice el producto en carrera completa al
menos una vez al dia o cada 1000 carreras.

3. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa,

determine el tamano anadiendo la fuerza externa a la
carga de trabajo para calcular la carga de trabajo total

Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento
flexible acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento
de la mesa aumenta, pudiendo provocar un fallo de
funcionamiento del producto.

O

/A Precaucion

1. No permita que la mesa choque contra el extremo

de la carrera.

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

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

em— X

Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion
vertical, ya que la pieza caerd libremente por su propio peso.

2. La velocidad real de este actuador depende de la

carga de trabajo y de la carrera.

Compruebe las especificaciones conforme a la seccion de
seleccion de modelo del catalogo.

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

impacto o resistencia ademas de la carga transferida.

4. Evite rayar, hacer muescas o causar otros dafnos en

el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.
Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje,
juego en la guia o un aumento de la resistencia al
deslizamiento.

5. Evite aplicar impactos o momentos excesivos du-

rante el montaje del producto o de una pieza.

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

6. Mantenga una planeidad en la superficie de montaje

de 0.1 mm o inferior.

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

En caso de montaje con voladizo, evite la flexion del cuerpo del
actuador usando una placa de soporte o una guia de soporte.

7. Durante el montaje del actuador, use todos los orifi-

cios de montaje.

En caso contrario, afectara a las especificaciones, por
ejemplo, aumentando el desplazamiento de la mesa.

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

de posicionamiento y en el rango de posicionamiento.

9. No aplique fuerzas externas sobre la banda antipolvo.

SVC

Especialmente durante el transporte.
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Al

Serie LEJ

Actuador eléctrico/
Precauciones especificas del producto 2

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

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

|

Manipulacién \

|

Mantenimiento

A Precaucion

10.

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

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

Cuerpo fijo

Par max. de o A L
il Al apriete [N:m] [mm] [mm]
LEJ(140 M5 3.0 5.5 36.5
LEJCI63 M6 5.2 6.8 49.5
Pieza fija
A/ Parmax.de | L (Prof. max. de
%%%/ Modelo Perno apriete [N-m] lE)rniIIo) [mm]
ii; LEJOI40 | M6 x 1 5.2 10
D LEJ[163 | M8 x 1.25 12.5 12

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

en contacto con el cuerpo y causar problemas.

11.

12.

13.

14.

43

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

El actuador de accionamiento por correa LEFB no
se puede utilizar para aplicaciones verticales.
Durante el funcionamiento se pueden producir
vibraciones como consecuencia de las
condiciones de funcionamiento.

En tal caso, ajuste el valor de respuesta de ajuste
automatico del driver para que sea inferior.
Durante el primer ajuste automatico se puede
producir ruido; no obstante, el ruido se detendra
cuando se complete el ajuste.

Cuando monte el actuador usando la superficie de
referencia de montaje del cuerpo, use un pasador.
Fije la altura del pasador en 5 mm o mas debido al
biselado. (Altura recomendada: 6 mm)

Superficie de referencia de montaje del cuerpo

=

A Advertencia

Frecuencia del mantenimiento

Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacién visual | Comprobacion interna | Comprobacidn dela corea
Inspeccion antes del o o .
uso diario
Inspeccién cada 6
meses/1000 km/5 O O O

millones de ciclos*

* Seleccione aquello que ocurra primero.

Elementos en los que realizar una comprobacion visual
1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala

2. Imperfecciones y uniones de cables

3. Vibracién, ruido

Elementos en los que realizar una comprobacién interna
1. Estado del lubricante en las piezas moviles.

= Para la lubricacion, use grasa de litio n° 2.
2. Aflojamiento 0 juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

Elementos en los que realizar una comprobacion de la correa

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

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

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

c. Correa parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada. Las particulas
extranas 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.



44

\)



Driver de servomotor AC
Serie LECSI ]

Modelo de entrada de pulsos/ Modelo de entrada de pulsos
Modelo de posicionamiento '

r )
'E T

Modelo incremental Modelo absoluto

Serie LECSA Serie LECSB

‘nl[ll“

Modelo de entrada directa CC-Link Tipo SSCNET 11|

Modelo absoluto Modelo absoluto

Serie LECSC Serie LECSS
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D r i ver de servom OtO r AC Tension de alimentacion

Serie

Modelo incremental }

|

Modelo absoluto

100 a 120 VAC
200 a 230 VAC

Potencia del motor 100/200/400 W
serie LECSA (Modelo de entrada de pulsos / modelo de posicionamiento)

LECSL!

L

=

?] HWI"”"": ® Hasta 7 puntos de posicionamiento por tabla de puntos

'o‘._ b ( 9 ® Tipo de entrada: Entrada de pulsos

§§! mml ® Encoder de control: Encoder incremental de 17 bits (Resolucion: 131072 pulsos/rev)
.l H“MHW : ® Entrada en paralelo: 6 entradas

= | Salida: 4 salidas

serie LECSB (Modelo de entrada de pulsos)

o Tipo de entrada: Entrada de pulsos
® Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/rev)

|||| e Entrada en paralelo: 10 entradas
i Salida: 6 salidas

serie LECSC (Modelo de entrada directa CC-Link)

(C-Link

e Ajuste de datos de posicion/datos de velocidad y arranque/parada de funcionamiento
e Posicionamiento de hasta 255 puntos de tabla (cuando hay 2 estaciones ocupadas)

® Hasta 32 drivers conectables (cuando hay 2 estaciones ocupadas) con comunicacién
CC-Link

® Protocolo de buses de campo aplicable: CC-Link (Ver. 1.10, velocidad max. de
comunicacion: 10 Mbps)

® Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/rev)

Serie LECSS (ModeloSSCNET I )

N
I e Compatible con la red del controlador del sistema de servoaccionamiento de
Mitsubishi Electric

® Cableado reducido y cable 6ptico SSCNETII para conexidn instantanea
® El cable 6ptico SSCNETII proporciona una mejorada resistencia al ruido
® Hasta 16 drivers conectables con comunicacién SSCNET II

® Protocolo de buses de campo aplicable: SSCNET II
o (Comunicacion dptica de alta velocidad, velocidad max. de comunicacion monodireccional: 100 Mbps)

® Encoder de control: Encoder absoluto de 18 bits (Resolucion: 262144 pulsos/rev)
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Driver de servomotor AC c €

Modelo incremental

Ser ' e L E CSA (Modelo de entrada de pulsos / tipo de posicionamiento)

Tipo absoluto

Serie LECSB/LECSC/LECSS

(Modelo de entrada de pulsos)  (Modelo de entrada directa CC-Link) (Modelo SSCNET I )

1]

Forma de pedido

B LecsAT-E1 ©

Ceele

l—.
- -
i L i el
Tipo de driverl - W ;’
A | Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento LECSA LECSB LECSC LECSS
(Para encoder incremental)
B Modelo de entrada de pulsos Modelo de motor compatible
(Para encoder absoluto) Simbolo Modelo Capacidad Encoder
c Modelo de entrada directa CC-Link S1 Servomotor AC (S2) 100 W
(Para encoder absoluto) S3 Servomotor AC (S3) 200 W Incremental
S Modelo SSCNET II S4 | Servomotor AC (S4)* 400 W
(Para encoder absoluto) S5 Servomotor AC (S6) 100 W
Tensién de alimentacién e S7 | Servomotor AC (S7) 200 W Absoluto
1] 100 a 120 VAC, 50/60 Hz S8 | Servomotor AC (S8)* 400 W
2 | 200 a 230 VAC, 50/60 Hz + Solo disponible para tensién de alimentacion “200 a 230 VAC”.
Dimensiones
LECSAC]
Para LECSA[1-S1, S3 Para LECSAI-S4
2 x 96 orificio de montaje
135 (Grosor de la superficie 40 2 x 06 orificio de montaje 50
del cojinete 5) (Grosor de la superficie del cojinete 5)
]
HHHHHH ©000000000O00D0
— CNP1 CNP1
Nombre del L
CNP2 CNP2 | octor Descripcion
,‘9_’ @ ,% @ CN1 | Conector de sefales I/0
o CN1 CN1 CN2 | Conector del encoder
[ C&\ % CN3 | Conector de comunicacién USB
H ! CN2 CN2 CNP1 | Conector de alimentacion del circuito principal
[ CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
=]
0 6 [t} 6
55 || 6
LECSB[]
135 (Para LECSBLI-S5, S7) 96 Orificio de montaje " 20
F 170 (Para LECSBLI-S8) (Grosor de la superficie del cojinete 4)
|
T © N
JD D 0 =
UU M ! CN5
“L{| B cNe
CNP1 B-T1| B Nombre del o
N = CN3 T Descripcion
i . NS
E o NP2 . E CN1 |Conector de sefales I/0
fl gl = W:HE ont 2| 8 CN2 | Conector del encoder
T S | |CN3 |Conector de comunicacién RS-422
M\ - CN4 |Conector de la bateria
7 Nl CN2 CN5 | Conector de comunicaciéon USB
g UU o 1 CN6 | Conector de monitor analdgico
I 0 D]_ CN4 CNP1 | Conector de alimentacion del circuto principel
L ol N © L CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
USRI " CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor

14)

3
+Bateria incluida. Bateria
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Dimensiones

Driver de servomotor AC Serie LE CS |:|

L

ECSCO

135 (Para LECSCI-S5, S7)
170 (Para LECSCLI-S8)

| S—

=T
[H I}

i

40

2x06
(Grosor de la superficie del cojinete 4)

B

CNP2

156

CNP3

40

Bateria*

2x06

% ¢l

[ Il

g 30—

| E |
* Bateria incluida.

LECSSO

AR
0 HDU i
[ [H )

I

el

* Bateria incluida.

(Grosor de la superficie del cojinete 4)

CNP1

CNP2

156

CNP3

O
2

CN5
| 2

CN3
|~

CN1A

CN1B

CN2
| =<

CN4

|~

Bateria*

Nombre del conector

Descripcion

CN1 Conector CC-Link

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de comunicacion RS-422
CN4 Conector de la bateria

CN5 Conector de comunicacion USB
CN6 Conector de sefiales 1/0
CNP1 Conector de alimentacion del circuito principal
CNP2 Conector de alimentacion del circuito de control
CNP3 Conector de alimentacidn del servomotor

Nombre del conector Descripcion

Conector de eje frontal para

CN1A cable optico SJSCNET 111p
Conector de eje trasero para

CN1B cable 6ptico SJSCNET I P

CN2 Conector del encoder

CN3 Conector de sefales 1/0

CN4 Conector de la bateria

CN5 Conector de comunicacion USB

CNP1 Conector de alimentaci6n del circuito principal

CNP2 Conector de alimentacion del circuito de control

CNP3 | Conector de alimentacion del servomotor
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Serie LECS! ]

Especificaciones
Serie LECSA
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3 LECSA2-S4
Potencia del motor compatible [W] 100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder incremental de 17 bits
(Resolucién: 131072 p/rev)

Tension de alimentacién [V]

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

Alimentacion Fluctuacion de tensién admisible [V]

Monofésica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC

principal
Corriente nominal [A] 3.0 \ 5.0 1.5 \ 2.4 \ 4.5
! .. | Tensién de alimentacién de control [V] 24 VDC
ﬁg?:::fg}'on Fluctuacién de tension admisible [V] 21.6 a26.4VDC
Corriente nominal [A] 0.5
Entrada en paralelo 6 entradas
Salida en paralelo 4 salidas
Frecuencia méax. de pulsos de entrada [pps] 1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector abierto)
Ajuste del rango de posicionamiento [pulsos] 0 a £+65535 (Unidad de comandos de pulsos)
Funcién Error excesivo +3 giros
Limite de par Ajuste de parametros
Comunicacion Comunicaciéon USB
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)
Peso [g] 600 \ 700
Serie LECSB
Modelo LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 LECSB2-S8
Potencia del motor compatible [W] 100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolucién: 262144 p/rev)

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

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

Alimentacion

principal | Fluctuacién de tensién admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Monofésica 85 a 132 VAC

Monoféasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A]

3.0 [ 5.0

0.9 1.5 [ 26

Tension de alimentacién de control [V]

Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz)

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

de control Fluctuacién de tensién admisible [V]

Monofasica 85 a 132 VAC

Monofasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A]

0.4

0.2

Entrada en paralelo

10 entradas

Salida en paralelo

6 salidas

Frecuencia max. de pulsos de entrada [pps]

1 M (para receptor diferencial), 200 k (para colector abierto)

Ajuste del rango de posicionamiento [pulsos]

0 a £10000 (Unidad de comandos de pulsos)

Error excesivo

+3 giros

Funcion ——
Limite de par

Ajuste de parametros o ajuste de entrada analdgica externa (0 a 10 VDC)

Comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS422 *1

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800 \ 1000

*1 La comunicacion USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.
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Driver de servomotor AC Serie LE CS D

Especificaciones
Serie LECSC

Modelo LECSC1-S5 LECSC1-S7 LECSC2-S5 LECSC2-S7 LECSC2-S8
Potencia del motor compatible [W] 100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 p/rev)

Tensién de alimentacion [V]

Monofasica 100 a 120 VAC
(50/60 Hz)

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

principal | Fluctuacién de tensién admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Monofasica 85 a 132 VAC Monofasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 15 [ 2.6
Tensién de alimentacién de control [V] Monofasica 100 a 120 VAC Monofasica 200 a 230 VAC
Alimentacion (50/60 Hz) (50/60 Hz)
de control Fluctuacion de tensién admisible [V] Monoféasica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 0.4 0.2

Protocolo de buses de campo aplicable (version)

Comunicacion CC-Link (Ver. 1.10)

Cable de conexion

cable conforme a CC-Link Ver. 1.10 (Cable de par trenzado apantallado de 3 hilos)*!

Numero de estaciones remotas 1a64
. Velocidad de comunicacion [bps] 16 k 625 k 25M 5M 10M
Especiicacones 'c';’glg't“d de " ongitud méx. total del cable [m] 1200 900 400 160 100
de comunicacion Longitud de cable entre las estaciones [m] 0.2 o méas
Area de ocupacién I/0 1 estacion ocupada (E/S remoto 32 puntos/32 puntos)/(Registro remoto 4 palabras/4 palabras)
(entradas/salidas) 2 estaciones ocupadas (E/S remoto 64 puntos/64 puntos)/(Registro remoto 8 palabras/8 palabras)
Ni . Hasta 42 (cuando 1 estacion esta ocupada por 1 driver), Hasta 32 (cuando 2 estaciones
umero de drivers que se pueden conectar L . . . ; s
estan ocupadas por 1 driver), cuando solo hay estaciones de dispositivo remoto.
Entrada de registro remoto Disponible con comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas)
Disponible con comunicaciéon CC-Link, comunicacion RS-422
Entrada de puntos en la tabla Comunicac!c?n CC-L!nk (1 estac!én ocupada) 31 posiciong;
Método de Comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas) 255 posiciones
comandos Comunicacion RS422: 255 posiciones

Entrada de posicionamiento del
indexador

Disponible con comunicacién CC-Link
Comunicacion CC-Link (1 estacién ocupada) 31 posiciones
Comunicaciéon CC-Link (2 estaciones ocupadas) 255 posiciones

Funcion de comunicacion

Comunicacién USB, comunicacién RS-422+2

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800 [ 1000

=1 Si el sistema incluye cables conformes a CC-Link Ver. 1.00 y Ver. 1.10, las especificaciones de Ver. 1.00 se aplican a las extensiones de cable y a la longitud del cable entre estaciones.
%2 La comunicacion USB y la comunicacién RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.

Serie LECSS

Modelo

LECSS1-S5 LECSS1-S7 LECSS2-S5 LECSS2-S7 LECSS2-S8

Potencia del motor compatible [W]

100 200 100 200 400

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits
(Resolucion: 262144 p/rev)

Tensién de alimentacion [V]

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

Alimentacis (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
enacion . - . N Trifasica 170 a 253 VAC

principal Fluctuacion de tensién admisible [V] Monoféasica 85 a 132 VAC Monofésica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5 [ 2.6
Tensién de alimentacién de control [V] Monofasica 100 a 120 VAC Monofésica 200 a 230 VAC

Alimentacion (50/60 Hz) (50/60 Hz)

de control Fluctuacion de tension admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 0.4 0.2

Protocolo de buses de campo aplicable SSCNET I (Comunicacion 6ptica de alta velocidad)

Funcién de comunicacion Comunicacion USB

Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C] -20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g] 800 [ 1000
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Serie LECS! ]

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAC-O

Alimentacion del circuito principal NFB MC - ,C,NF,”, [
Monofasica 200 a 230 VAC 0 L1 Resistencia
° i i | regetzneragva
! ! ! integrada
Monofésica 100 a 120 VAC e el v
i Opcién de regeneracion,|

Motor

Protector de circuito - ,QNP 2 -
Alimentacion del circuito | I+24V 1 ON2
de control ooy :H:
24 VDC ] ;

Encoder

] Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | « Accesorio

Nombre del terminal Funcién Detalles
@ Tierra de proteccion | Debe conectarse a tierra a través del terminal de tierra del servomotor
(PE) y de la tierra de proteccién (PE) del panel de control.
L1 . L. Conecte la alimentacién del circuito principal.
Aimentacion et | | ECSA1: Monofasica 100 120 VAG, 50/60 Hz
Le cireutto principal || EcsA2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
P Terminal para conectar la opcién de regeneracion
Opcién de LECSALI-S1: No conectado de fabrica.
- LECSALI-S3, S4: Conectado de fabrica.
c regeneracion # Si se requiere la opcién de regeneracion para la "Seleccion
de modelo", conéctela a este terminal.
U Alimentacién del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacion del servomotor (W)
Conector de alimentacidn del circuito de control: CNP2 |+ Accesorio
Nombre el terminal Funcion Detalles
24V Alimentacion del circuito | Lado de 24 V de alimentacion del circuito de control (24 VDC)
de control (24 V) que suministra al driver.
oV Alimentacion del circuito | Lado de 0 V de alimentacién del circuito de control (24 VDC)
de control (0'V) que suministra al driver.
51

O
2

s <cowf (BB

AAAAAAAA A

24V
oV

G

A A

11

Q0




Driver de servomotor AC Serie LE CS |:|

Ejemplo de cableado de alimentaciéon: LECSB, LECSC, LECSS

NFB  MC - |-Z-__.
LECSC1-UJ Monofasica  — % QL
LECSS1-0] 100 a 120 VAC X/I & Abrir ! Votor
ol2 |
I ON
O P1 3
OP2__|
CNP2
e o H SRS P
' Opcion de regeneracion| }
e R R oC |
oD | -
cs b . CN2 Encoder
LECSB2-C] "o =1
LECSC2-0] TRk [
LECSS2-[]
Para monofasica 200 VAC Para trifasica 200 VAC

NFB NFB
Monofasica —X Trifasica 200 —X
200 a 230 VAC ‘ a 230 VAC !
I >< I
- Motor ! Motor
>< I
1Opcidn de regeneracion i  Opci6n de regeneracion i
CN2 Encoder Encoder
Nota) Para alimentacion monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacidn debe conectarse a los terminales L1y L2, sin nada conectado a La.
Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | » Accesorio LECSB
Nomie el teminal Funcion Detalles @u 0 Ejemplo de
: Iy U DrinG] L1 vista frontal
L1 Conecte la alimentacién del circuito principal. 3 sta fronta
[, | Alimentacion del| LECSBI/LECSC1/LECSS1: Monofésica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L.L2 L O
circuito principal | LECSB2/LECSC2/LECSS2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1,L2 e
L3 Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1,L2,L3 L3 @ [] o
|’a\l1 No conectar. N @ 0l |_; :
Conéctel tre P1y P2. (C tado de fabrica. 5 .
P> onéctelo entre P1y P2. (Conectado de fabrica.) b @ i
p 2 P ) a H
Conector de alimentacién del circuito de control: CNP2 | * Accesorio P2 ,.O [I L
Normbre detemina Funcién Detalles @’ il ’T,
P i Conéctelo entre P y D. (Conectado de fabrica) Pl Lol
Opcién de ! ) \ Ol " i " c|©O —
C regeneracion # Si se requiere la opcion de regeneracion para la Seleccién de modelo”, o o=
D conéctela a este terminal. D D@
L11 Conecte la alimentacioén del circuito de control. L1t D@ [] -
Alimentacion del| LECSB1/LECSC1/LECSST: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexidn: Lt Lot Lt [,© [ L LR
L circuito de control| LECSB2/LECSC2/LECSS2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L11,L21 L ;
2 Trifésica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: Li,La =
=)
: # Accesorio 5
Conector del motor: CNP3 v O
Nombre delfemina Funcién Detalles a
U | Alimentacion del servomotor (U) w @
V' |Alimentacion del servomotor (V) | Conéctelo al cable del motor (U, V, W)
W | Alimentacién del servomotor (W)

O
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Serie LECS! ]

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a un PLC (FX3U-CICIMT/ES) fabricado por Mitsubishi Electric cuando se use en el modo
de control de posicién. Véase el manual de funcionamiento de la serie LECSA y cualquier bibliografia técnica o manual de
funcionamiento para su PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarse a otro PLC o unidad de posicionamiento.

| 2 m o inferior Neta 5 ‘

PLC |
FX3u-CICIMT/ES (Fabricado por Mitsubishi Electric)
S/S
24V j LECSA
0 V Nota 4) Nota 4)
Alimentacion L Nota 2) CN1 CN1 N
secuenciador . 24 VDC DICOM| 1 9 | ALM RA1 L Fallo Noa3)
N OPC| 2 Bt
- ) pocom| 13 12 | MBR RA2 Blloqtueo de fr(ino
Y000 [?y‘ ‘, ?y‘ PP | 23 electromagnético
COM1 [: .
Y010 [ : ‘/ — NP | 25 o
coms o ___10m o inferior
3 ! 3 ! 15 | LA Y ‘/ ? Encoder de pulsos en fase A
Y004 [? ! ‘/ o CR 5 16 | LAR - - - (Driver de linea diferencial)
COM2 E——— 17 | LB [ ‘/ —— Encoder de pulsos en fase B
— ‘/ — 18 | LBR - - —— (Driver de linea diferencial)
XOod ! INP | 10 19 | LZ - : ‘/ % —= Encoder de pulsos en fase Z
4‘}—'/—7—}" 20 | LZR - = —— (Driver de linea diferencial)
xOod [I - : : RD | 11 14 | LG j‘h 777777777777 == Comun control
XOOO — ‘/ — OP | 21 Placa| SD
] N k LG | 14
SD |Placa
Nota 4)
CN1
Parada forzada \71\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reinicio /J RES| 3
Final de carrera de giro en avance T~ LSP 6
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 7
10 m o inferior
CNP1 Mot 1
PE lota 1)

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentacion del circuito del
driver (CNP1) (marcado © ) al terminal de tierra de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10 % 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefales de
comando E/S; al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulte el "Manual de funcionamiento" para
las corriente necesaria para interfaz.

Nota 3) El fallo (ALM) esta ON (activo) durante las condiciones normales. Si esta desactivado (se produce una alarma), detenga la sefal del secuenciador
usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Nota 5) Para entrada de pulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método diferente
de driver de la linea diferencial, el valor serd 10 m o inferior.

SVC
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Driver de servomotor AC Serie LE CS |:|

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB

Este ejemplo de cableado muestra la conexién a una unidad de posicionamiento (QD75D) fabricado por Mitsubishi Electric cuando se
use en el modo de control de posicién. Véase el manual de funcionamiento de la serie LECSB y cualquier bibliografia técnica o manual
de funcionamiento para su PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarse a otro PLC o unidad de posicionamiento.

LECSB
Unidad de posicionamiento 24 VDC Nota2) Nota )
QD75D (Fabricado por CN1
Mitsubishi Electric) Notad)
CN 21 |DICOM
B Fallo Neta®
DICOM| 20 48 | ALM RA1 —
CLEARCOM DOCOM| 46 Bt Deteccion de velocidad cero
CLEAR CR | 41 2 | 25P i b Limitacién de par
Pt imitaci
RDYCOM 25 | TLC RA3 ,
READY RD | 49 Pt Finalizacién de posicionado
PULSE F+ PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F- PG | 11 o
PULSE R+ NP | 35 ___10moinferior
PULSE R- NG | 36 4 LA ‘V‘T l/ Y Encoder de pulsos en fase A
PGO Lz 8 5 | LAR (- — t 1 (Driver de linea diferencial)
PG0O COM LZR| 9 6 LB : : l/ : : Encoder de pulsos en fase B
LG 3 7 |LBR - - L1 (Driver de linea diferencial)
SD |Placa J‘é&‘ 777777777777 »—= Comdn control
10 m o inferior Not25) 34 | LG ‘@T - ‘V;’ Comun control
33 | OP == —— Encoder de pulsos en fase Z
1 |P15R —}L _ A (Colector abierto)
Placa| SD
10 m o inferior ot 4 2 m o inferior
CN1
Parada de emergencia \11\ EMG| 42
Servo ON SON| 15 Nota 4)
Reinicio — RES| 19 CNeé
Control de proporcion = PC | 17 3 IMOlf—— +10 vDC Monitor analdgico 1
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 LG —mm™™ ;10 VDG
Final de carrera de giro en avance T~ LSP | 43 2 | MO2 - Monitor analdgico 2
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN | 44 2 m o inferior
Ajuste del limite superior DOCOM] 47
) ‘ ) | P F@g — /P
imite de par analdgico ! !
+10 V/Par maximo P P -II—_LC? 2;
N~ é%
SD |Placa
2 m o inferior
PE Nota 1)

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver (marcado @ ) al terminal de tierra
de proteccion (PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC £10 % 300 mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esta ON (activo) durante las condiciones normales. Si estd desactivado (se produce una alarma), detenga la sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Nota 5) Para entrada de pulsos de comando con un método de driver de linea diferencial. Para el método de colector abierto, es 2 m o inferior.

SMC 54

O



Serie LECS! ]

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSC

LECSC
Nota 2) CN6 N
24VDC | 4 Bt
Alimentacion CN6 14 | RD RA1 t Listo
- NG
L
DICOM| 5 15 | ALM RA2 t FalloNoa9
pocom| 17 Bt
Parada forzada 11\ EMG| 1 16 ZP RA3 t Finalizacion del retorno al origen
Grapa de proximidad I~ DOG| 2 o
Final de carrera de giro en avance I~ LSP| 3 10 m o inferior
[ aTy
Final de carrera de giro en retroceso T~ LSN| 4 13 LZ [ l/ —— Encoder de pulsos en fase Z
10 m o inferior 26 | LZR 3 3 " 3 ? (Driver de linea diferencial)
11 | LA [+ l/ T Encoder de pulsos en fase A
24 | LAR - - 1~ (Driver de linea diferencial)
12 | LB : : l/ : : Encoder de pulsos en fase B
25 | LBR - +» (Driver de linea diferencial)
23 | LG ‘Ll””””””lj Comtn control
Placa| SD ~
PE Nota 1)
CN1

CC-Link

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del driver (marcado © ) al terminal de tierra
de proteccién (PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC +10 % 150 mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esta ON (activo) durante las condiciones normales. Si estd desactivado (se produce una alarma), detenga la sefial del secuenciador
usando el programa de secuencia.
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Driver de servomotor AC Serie LE CS |:|

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSS

10 m o inferior

10 m o inferior

LECSS
Nota 2) Nota 4) Nota 4)
24 VDC CN3 CN3
1 DicoM| 5 13 |MBR RA1
DoCOM| 3 Bt Bloqueo de freno electromagnético 22
Parada forzada \11\ EM1| 20 9 | INP RA2 N En vosicion
ici
Limite superior de carrera (FLS) B D11 2 15 | ALM RA3 - | P
Limite inferior de carrera (RLS) A D12 | 12 B Fallo Neta3)
Grapa de proximidad (DOG) D13 | 19 10 |DICOM -
6 LA : Encoder de pulsos en fase A
16 | LAR ; (Driver de linea diferencial)
7 LB : Encoder de pulsos en fase B
17 | LBR ! (Driver de linea diferencial)
8 LZ : Encoder de pulsos en fase Z
18 | LZR ! (Driver de linea diferencial)
11 LG J‘ Comun control
4 | MO1 Monitor analégico 1
. . . 1 LG
del sistema de servoaccionamiento . -
Controlador 14 | MO2 Monitor analégico 2
SSClNET II Cable 6ptico Nt d CN1A
[j (opcional) | [—] Placa| SD
] L] L o
2 m o inferior
CN1B

SSCNET II Cable 6pticoNotas)

~SEEOE

s

(opcional)

LECSS
CN1A (Ejseva
—[]
CN1B Swe
— |
12

LECSS
CN1A (Ejse ng
——[]
CN1B Sw2
—{|]
12

[~ LECSS
CN1A (Eéev\'/‘:
CN1B]
sw2
Tapén N s[]
12

Nota 7)

Nota 1)

Nota 6)

Nota 7)

Nota 6)

Nota 7)

Nota 6)

Nota 7)

O
2

Nota 1) Para prevenir las descargas eléctricas, asegurese de
conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del
driver (marcado @ ) al terminal de tierra de proteccion
(PE) del panel de control.

Nota 2) Para el uso de interfaz, suministre 24 VDC £10 % 150
mA usando una fuente externa.

Nota 3) El fallo (ALM) esta ON (activo) durante las
condiciones normales. Si esta desactivado (se
produce una alarma), detenga la sefal del
secuenciador usando el programa de secuencia.

Nota 4) Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el
interior del driver.

Nota 5) Use los siguientes cables épticos SSCNET II .
Consulte “Cable optico “SSCNET I ” en la pagina 57
para los modelos de cable.

Cable
Cable optico SSCNET II

Modelo de cable
LE-CSS-UJ

Longitud de cable
0.15ma3m

Nota 6) Las conexiones del eje 2 en adelante se omiten.
Nota 7) Se pueden configurar hasta 16 ejes.
Nota 8) Asegurese de colocar un tapén en el CN1A/CN1B no usado.
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Serie LECS! ]

Opciones

Cable de motor, cable de bloqueo, cable de encoder (LECSLI comun)

LE-CS

Descripcion de cable e

M Cable del motor

B | Cable de bloqueo

E | Cable del encoder

LE-CSM-II: Cable del motor

E]

(13.7)

(30)

LE-CSB-LILI: Cable de bloqueo

(1

(29.6)

LE-CSE-L1I: Cable del encoder

@EEIR
(30)

Conector I/O (sin cable, solo conector)

Tipo de motor £Direcci6n del conector
| S | Servomotor AC | Lado del eje
: PR N A\ P
ey
. A : - ‘ [0 ]
Tipo de cable |
S | Cable estandar ey ) -
R | Cable robético I
Longitud de cable (L) [m]e® Lado contrario al eje
2 2 (*"’Bt T == T
5 5 B N L)
A 10 J— §
;
I —7
{
L
0 c<
L
i
L
x LE-CSM-SJO es MR-PWS1CBLIOM-AC-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-S[J es MR-BKS1CBLOM-A-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-S[] es MR-J3BENCBLIIM-AL-L fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSM-ROC es MR-PWS1CBLOIM-AC-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSB-ROO es MR-BKS1CBLOM-ALI-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSE-R es MR-J3ENCBLOIM-ACI-H fabricado por Mitsubishi Electric.
LE-CSN LE-CSNA LE-CSNB LE-CSNS

57

Tipo de driver

LECSAL], LECSCL]

LECSBLI

w|w >

LECSS[]

33.3

x LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricados por 3M o elemento equivalente.
LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricados por 3M o elemento equivalente.
LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa)
fabricados por 3M o elemento equivalente.

* Tamafo de coductor aplicable: AWG24 a 30

O
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Opciones
Cable 6ptico SSCNET I

LE-CSS -

Tipo de motor
l S ‘ Servomotor AC ‘

Longitud de cable

Driver de servomotor AC Serie LE CS D

Regeneracion opcional (LECSL] comun)
LEC-MR-RB-

Tipo de regeneracion opcional

Descrincién de cabl L| 015m 032 | Potencia de regeneracion admisible 30 W
l S T(sjcbl p(’: 9 S:gleTe]]I ‘ K 0.3m 12 Potencia de regeneracion admisible 100 W
able optico J 0.5m « Confirmar la regeneracién opcional a utilizar en
+ LE-CSS-0] 6s MR-J3BUSCIM 1 1im Seleccién de modelo”.
fabricado por Mitsubishi Electric. 3| 3m & LA, &
~ 15 =~
—Dﬂ*
® ® 06 Orficio |22 4IP—}
de montaje
I/0 cable -
. . 3 S .. B3| 8
Tipo de driver - vl
A LECSAL], LECSC[ Longitud de cable (L) [m ®
B LECSBO (1] 15 |
S LECSSL[]
® @1 :
6
=l (20) LC LD |, @
Lado del driver Lado del PLC N° de pinn LB
90 15 Pin 1 i .
Dimensiones [mm]
z| {E o Modelo LA [ LB | LC | LD
« 80 T LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 1.6
w U LEC-MR-RB-12 40 169 149 2
= MR-RB-[J fabricado por Mitsubishi Electric.
= LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de
carcasa) fabricados por 3M o elemento equivalente.
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de
carcasa) fabricados por 3M o elemento equivalente. Diam. ext. de
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de . . o .
carcasa) fabricados por 3M o elemento equivalente. cable Dimensiones / N° de pin
* Tamano conductor: AWG24 Ref. producto| @D | |Ref. producto] W | H T U |Nedepinn
LEC-CSNA-1| 11.1 | |LEC-CSNA-1 37.2 14 14
Cableado LEC-CSNB-1| 13.8 | [LEC-CSNB-1| 39 |52.4|12.7| 18 26
LEC-CSNA-1: N°de pin 1 a 26 LEC-CSNS-1| 9.1 | [LEC-CSNS-1 33.3 14 21
LEC-CSNB-1: N2 de pin 1 a 50
LEC-CSNS-1: N°de pin1a 20
Nede pin | N°depar | Colordel | Marca en | Colorde | | N®depin | N°depar | Colordel | Marca en | Colorde | | N°depin | N°depar | Colordel | Marca en | Color de
del conector| de cable |aislamiento| el cable | lamarca | |del conector| decable |aislamiento] el cable |lamarca | |del conector| decable |aislamiento] el cable |la marca
1 |- Rojo 19 - - Rojo 35 - ... Rojo
1 N 1 R 1 BI
2 AN g Negro 20 0 052 | o Negro 36 8 Ty Negro
| Roi 21 - - - Roj 7 . = = - Roj
8| , |Grs olo 11 |Naranja 0jo 871 49 | Amarilo olo
4 claro |mm Negro 22 UL Negro 38 mmmm | Negro
5 - Rojo 23 Gris |m= == =m Rojo 39 mmmm | Rojo
BI 12 2 R
6 3 anco — Negro 24 claro |mm m mm Negro 40 0 %% | mm m [ Negro
7 - Roj 2 - . . Roj 41 = Roj
4 Amarillo 0l < 5 13 |Blanco 0io < 21 |Naranja 0l
- 8 - Negro| | 5| 26 - - - Negro| | 5| 42 = mm = mm = Negro
- i ie; m-- i ° i |- - —- i
821 5 |Rosa Roio |/ &L 27 1 44 | Amarilo Rojo || @] 43| ,, | Gris Rojo
& 10 - Negro 28 - - - Negro 44 claro |mm mm wm mm mm| Negro
11 - . Roj 2 - . . Roj 4 = Roj
6 |Naranja 0l 9 15 Rosa ol 5 23 |Blanco ol
12 - - Negro 30 - - - Negro 46 = mm = mmomm| Negro
13 Gris |mm == Rojo 31 |- ———-— Rojo 47 . |m= == = mm | Rojo
12 7 claro e == Negro 32 16 |Naranja p—— Negro 8 24 | Amarillo pmy—y——— Y
1 - Roj i N N . Roj 4 = Roj
5 8 Blanco ol 83 17 Gris ol 9 25 Rosa olo
16 - - Negro 34 claro jwmmmmmmm | Negro 50 = = = = mm| Negro
17 L Rojo
Amarill
18 o MO | o Negro
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Serie LECS! ]

Opciones

;||@p ) —— | 2]

LR
|

=84 ;, Cable USB _—
- & gl
a’ PC Software de configuracion

LECSA LECSB LECSC LECSS (MR Configurator™)
Drivers

.‘6 = .
: 1

Software de configuracion (MR Configurator™) (LECSA, LECSB, LECSC, LECSS comtun)

LEC-MR-SETUP221

Idioma de visualizacion
— | Versién en japonés
E Version en inglés

* MRZJW3-SETUP221 fabricado por Mitsubishi Electric.

Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para el entorno de trabajo y la informacion de actualizacién de version.
MR Configurator™ es una marca registrada de Mitsubishi Electric.

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, diagndstico, lectura/escritura de parametros y el funcionamiento de prueba se pueden realizar en un PC
PC compatible

Si usa el software de configuracion (MR Configurator™), use un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes condiciones de funcionamiento.

Requisitos de hardware

Software de configuracion (MR Configurator™)
LEC-MR-SETUP2210J

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
Windows®XP Professional/Home Edition,
Windows Vista® Home Basic/Home Premium/Business/Ultimate/Enterprise

Equipo

Sist. operativo

PC Nota 1) 2) 3) 4) Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/Ultimate/Enterprise
Espacio DD disponible 130 MB o mas
Interfaz de comunicacion Use el puerto USB

Resoluciéon 1024 x 768 o mas
Visualizacion Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucion (16 bits).
Conectable al PC anterior

Teclado Conectable al PC anterior
Ratén Conectable al PC anterior
Impresora Conectable al PC anterior
Cable USB LEC-MR-J3USB Nota 5)

Nota 1) Antes de usar un PC para ajustar el método de tabla de puntos de LECSA, el método de programacion o la entrada de puntos en la tabla LECSC,
actualice a la version C5 (version en japonés)/version C4 (version en inglés). Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric para la informacion de
actualizacién de version.

Nota 2) Windows, Windows Vista, Windows 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.
Nota 3) Este software puede no funcionar adecuadamente dependiendo del PC que esté usted utilizando.
Nota 4) No compatible con Windows®XP de 64 bits, Windows Vista® de 64 bits y Windows®7 de 64 bits.
Nota 5) Haga el pedido del cable USB por separado.
Cable USB (3 m) Bateria (s6lo para LECSB, LECSC o LECSS)
* MR-J3USB fabricado por Mitsubishi Electric. = MR-J3BAT fabricado por Mitsubishi Electric.
Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software Bateria para recambio.
de configuracion (MR Configurator™). Los datos de posicién absoluta se mantienen instalando la
Usar unicamente este cable. bateria en el driver.
59

O
2




Al

Serie LECS! ]

Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.
Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de productos

SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Disefio / Seleccion \

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. Use la tension especificada.

Si la tension aplicada es superior al valor especificado, puede producirse
un fallo de funcionamiento o dafios en el driver. Si la tension aplicada es
inferior a la especificada, es posible que la carga no pueda moverse
debido a una caida de tension interna. Compruebe la tensién de trabajo
antes de empezar. Confirme ademas que la tensién de trabajo no sea
inferior a la tension especificada durante el funcionamiento.

. No utilice el producto sin cumplir las especificaciones.
En caso contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
o0 dafios al driver/actuador. Compruebe las especificaciones antes del uso.

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

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

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

. Los parametros del driver estan ajustados en los valores
iniciales. Cambie los parametros en funcién de las
especificaciones del equipo del cliente antes del uso.
Véanse mas detalles de los parametros en el manual
de funcionamiento.

|

Manipulacidon

AAdvertenma

. No toque nunca el interior del driver ni de sus
dlsposmvos periféricos.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas o fallo.
. No manipule el producto ni lleve a cabo ajuste alguno
con las manos mojadas.
En caso contrario, pueden producirse descargas eléctricas.

. No use un producto que esté danado o al que le falte
algun componente.
Pueden producirse descargas eléctricas, incendio o lesiones.

. Use unicamente la combinacion especificada de
actuador eléctrico y driver.
De lo contrario, puede dafiar el driver o el otro equipo.

. Asegurese de no tocar, quedar enganchado ni golpear
la pieza mientras el actuador se esta moviendo.
De lo contrario, se pueden producir lesiones personales.

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

El movimiento de la pieza puede producir un accidente.

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

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

8. Compruebe la tension con un comprobador durante

mas de 5 minutos después de cortar la corriente en
caso de instalacion, cableado y mantenimiento.

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

~
Z

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

A\ Advertencia

9.

La electricidad estatica puede causar fallos de
funcionamiento o dafos en el driver. No toque el driver
cuando la corriente esté activada.

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

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

De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en presencia de un campo magnético.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

No use el producto en un entorno con gases, liquidos u
otras sustancias inflamables, explosivas o corrosivas.
De lo contrario, pueden producirse incendios, explosiones o corrosion.

Evite la radiacion de calor de potentes fuentes de calor
como la luz directa del sol o un horno caliente.

De lo contrario, puede provocar fallos en el driver o en sus
dispositivos periféricos.

No use el producto en un ambiente con cambios de
temperatura ciclicos.

De lo contrario, puede provocar fallos en el driver o en sus
dispositivos periféricos.

No use el producto en lugares donde se generen picos
de tension.

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

No instale el producto en un lugar expuesto a
vibraciones o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

En el caso de que una carga generadora de picos de
tension, como un relé o una electrovalvula, sea
excitada directamente, utilice un producto que
incorpore un sistema de absorcion de picos de tension.

|

Montaje

SVC

2.

3.

4.

A Advertencia

1.

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

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

No instale el producto en un lugar expuesto a
vibraciones o impactos.
De lo contrario, podrian producirse fallos en el funcionamiento.

El driver debe montarse en una pared vertical en direccion
vertical.

Ademas, no cubra las conexiones de succién/escape del
driver.

Instale el driver y sus dispositivos periféricos sobre
una superficie plana.

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

60



Al

Serie LECS! ]

Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en la contraportada.
Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el manejo de productos

SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Alimentacién |

|

Mantenimiento

A\ Precaucién

1. Utilice una alimentacion poco ruidosa entre las lineas

y entre la corriente y la tierra.
Cuando el ruido sea alto, use un transformador de aislamiento.

. Tome las medidas adecuadas para evitar picos de
tension producidos por descargas atmosféricas.
Conecte a tierra el supresor de picos contra rayos de
forma independiente a la linea a tierra del driver y de
sus dispositivos periféricos.

|

Cableado

A\ Advertencia

1. El driver resultara dafado si se afiade una alimentacion

comercial (100 V/200 V) a la potencia del servomotor del driver
(U, V, W). Asegurese de comprobar el cableado en busca de
errores cuando se conecte el suministro de alimentacion,

. Conecte correctamente los extremos de los cables U, V, W
desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de la potencia del
servomotor. Si los cables no coinciden, sera imposible
controlar el servomotor.

|

Puesta a tierra

A\ Advertencia

1. Para el actuador de puesta a tierra, conecte el cable de

cobre del actuador al terminal de tierra de proteccion
(PE) del driver y conecte el cable de cobre del driver a
tierra a través del terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control.

No los conecte directamente al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver
| S
5o | ]
Terminal PE J Actuador

g

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

61

un funcionamiento defectuoso, ésta deberia
desconectarse.

O

1.

SVC

A Advertencia

Lleve a cabo comprobaciones periédicas de mantenimiento.
Asegurese de que los cables y tornillos no estén sueltos.

Los cables o tornillos sueltos pueden generar un fallo de
funcionamiento accidental.

. Realice las comprobaciones y pruebas de funcionamiento

adecuadas tras completar el mantenimiento.

En caso de aparecer anomalias (si el actuador no se mueve o el
equipo no funciona adecuadamente, etc.), detenga el funcionamiento
del sistema.

En caso contrario, puede producirse fallos de funcionamiento
inesperados, no pudiendo garantizarse la seguridad.

Realice una prueba de la parada de emergencia para confirmar la
seguridad del equipo.

. No desmonte, modifique ni repare el driver ni sus

dispositivos periféricos.

. No coloque ningun elemento conductor ni inflamable

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

.No lleve a cabo una prueba de resistencia al

aislamiento ni una prueba de tension no disruptiva.

. Reserve un espacio suficiente para el mantenimiento.

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






/\ Normas de seguridad

= == == = = e e e e e e e e

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

etiquetas "Precauciéon”, "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 indica un peligro con un bajo nivel de

A PrecaLICion »  riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones

leves o moderadas.
Advertencia indica un peligro con un nivel medio

A Advertencia *  deriesgo que, si no se evita, podria causar lesiones

graves o la muerte.
Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo

A Peligro % que, si no se evita, podria causar lesiones graves o

la muerte.

T S |

3.

4,

/A Advertencia

. 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 baséndose 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 catélogo con el objeto de considerar cualquier posibilidad de fallo del equipo.

. 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.

No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente

cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.

1. La inspeccion 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.

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

. Las condiciones y entornos de funcionamiento estén fuera de las especificaciones indicadas,

o0 el producto se usa al aire libre 0 en un lugar expuesto a la luz directa del sol.

. 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 alimentacion 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 catdlogo 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.

4. 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.
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APrecaucion

. 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.

A x1) SO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los

sistemas.
I1SO 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.

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 afio a partir de la puesta en servicio
o de 1,5 afos a partir de la fecha de entrega, aquello que suceda antes.*?)
Asimismo, el producto puede tener una vida Util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas 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 sustitucién o las piezas de repuesto necesarias.

Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente,
y no a ninguin otro dafio 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 catalogo correspondiente a los
productos especificos.

+2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un afio 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 eldstico no esté cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con equipos de produccién
destinados a la fabricacién de armas de destruccién masiva o de cualquier otro tipo de
armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro estd regulada por la legislacién y
reglamentacion 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.

/\Caution

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa no han sido certficados
mediante pruebas de homologacién de metrologia (medicién) conformes a las leyes
de cada pais.

Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para actividades o certificaciones de
metrologia (medicién) establecidas por las leyes de cada pais.

’A Normas de seguridad| Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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