Nuevo

Actuadores eléectricos (€ R\

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
e Maxima fuerza de empuje: 50 N
CompaCtO ¢ Repetitividad de posicionamiento: +0.05 mm
- ® Posibilidad de ajustar la posicion, la velocidad y la fuerza.
y llgerO (64 puntos)
Modelo con vastago Serie LEPY Tamaiio: 6, 10
240
02404

* LEPY6[1-25

Modelo de mesa de deslizamiento Serie LEPS Tamano: 6, 10

©290y

* LEPS6[1-25

(Guia lineal integrada

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Controlador

H ) Modelo de entrada
de pulsos
- serie LECPA

» Modelo programable
serie LECP6

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

Serie LEPY/LEPS S

CAT.EUS100-92B-ES

» Modelo sin programacién
serie LECP1
« 14 posiciones =]
+ Ajuste del panel de control [}




Actuadores eléctricos

Compacto y ligero
(XX serie LEPY Serie LEPS

(5 | . : 7o\
2)’_ ) gJ El tipo de motor se puede seleccionar 29@ QJ
) )

~ conforme a la aplicacion.

(LEPY6L1-25 (Sélo tamaiio 10) (LEPS6L1-25
© Modelo de elevada fuerza de empuje/Modelo basico
® Modelo de motor compacto y ligero

Guia lineal

% : /~_ Sepueden montar
i uno junto a otro.
Orificio pasante para

montaje del cuerpo Orificio pasante para

montaje del cuerpo

Tornillo de accionamiento manual
Para funcionamiento de la mesa/vastago
Posibilidad de realizar ajustes con la alimentacion desactivada

=Y 1=T3.4T0] o= e (=3 T |- Vo Lo ] o T

Manipulacién

Montaje por presion

Variaciones

. Carga max. de trabajo [kg] | Carga max. de trabajo [kg]| Velocidad max. [mm/s]
Tipo fiol del S UL L] (Horizontal) (Vertical) (Horizontal)

i

0.5

6 4 | 14a20 | — | 10 | — | | — | 150 | — |
Modelocon 8 | 7a10 | — | 075 | — | o025 | — | 300 | — | 25
vastago 5 25a50 | 24a40 2.0 2.0 1.5 1.5 200 200 29
Serie LEPY 10 ‘ a ‘ a ‘ . ‘ : | . ‘ . ‘ ‘ ‘ 75

10 |125a25| 12a20 | 15 | 15 | 10 | 10 | 35 | 35

4 | 14a20| — | 10 | — | o5 | — | 150 | — |

LU 6 8 7a10 0.75 0.25 300

de deslizamiento |_7a |__— | : | _— | 0O |__— | [ B2
serie LEPS 10 5 | 25a50 | 24a40 | 20 | 20 | 15 | 15 | 200 | =200 | 950

10 |125a25| 12a20 | 15 | 15 | 10 | 10 | 35 | 350 |

Caracteristicas 1 %SNC



Serie LEPY/LEPS

Variaciones de montaje

Montaje desde varias direcciones

Montaje lateral (orificio pasante para montaje del cuerpo)

Montaje lateral (taladro roscado)

“En el modelo de mesa de deslizamiento, En el modelo de mesa de deslizamiento, ;
el montaje es posible en ambos lados. taladro roscado desde ambos lados. J

Montaje axial *Sélo modelo de vastago (taladro roscado)

Direccion de entrada del cable del motor

Posibilidad de seleccionar las 4 direcciones.

Entrada superior (modelo basico)

Entrada en el lado derecho (cuando se selecciona 'R')

Entrada inferior (cuando se selecciona 'U')

y

J |
% SMC Caracteristicas 2



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

Motor paso a paso

= = (Servo/24 VDC)

© Modo de ajuste sencillo LECPé

¢
Si desea utilizarlo inmediatamente, seleccione "Modo sencillo”.

T

<Cuando se usa un PC> DM b —
Software de configuracion del controlador ——= T M menl B Programacion manual
........................................................... e e it T del movimiento

e - |-l

o Weww Trew
s

@EI ajuste de los datos de paso, el
funcionamiento de prueba, la programacion

manual del movimiento y el movimiento a /%
velocidad constante se pueden configurary <=
utilizar en una Unica pantalla.

Comprobacion inicial

_|__( Ajuste de los datos
de paso

Mover para la
velocidad constante

Ajuste del control
manual y de la h sl
velocidad constante -t~ oo

L

<Cuando se usa una consola de programacion (TB)> QSRR TR A s IR s Y e Ejemplo de comprobacién del monitor
" La sencilla pantalla sin desplazamiento facilita atin 12 pantalla 12 pantalla

mas el ajuste y el funcionamiento. 72k
" Elja unicono de la primera pantalla y seleccione una funcion.
" Ajuste los datos de paso y compruebe el monitor de

28 tall
la segunda pantalla. { { D panE.a ]a
| Ne pasosl//(—) \\ N@ pasos 1
l[ Posiciorf 123.45 mm \‘, Posicién  12.34 mm
Velocidad 100 mm/g Velocidad 10 mm/s
\‘;‘/ Se puede comprobar
Puede registrarse pulsando el boton "SET" el estado de
después de introducir los valores. funcionamiento.
Pantalla de la consola de programacion | Datos Eje 1 Datos Eje 1
. o 0
© Los datos se pueden ajustar conla| N>pasos o N° pasos 1

‘

posicion y la velocidad (el resto de | Posicion 50.00 mm
las condiciones ya estan configuradas). |i Velocidad 200 mm/s

[Posicion  80.00 mm |
“““““" \Velocidad 100 mm/s |

Unidad Gateway seric LEC-G

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

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

PLC

Red de b Compatible con actuadores eléctricos
CeEBINEES Comunicacion : -
de campo

il Se pueden conectar i (/’
. hasta 12 controladores m‘ >
4 ] Y Pinza eléctrica Mesa eléctrica de  Actuador eléctrico/
Unidad 5
Gateway (GW), ) |

e

serie LEH deslizamiento Modelo con vastago

Controladores serie LES serie LEY

- =

%. * compatibles =

g!] ?’ ] | l | 'Serie LEC ._,/’"‘.r @, /
E b ! <.

” L S _/ : J-.]! : Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/
Modelo sin vastago Modelo de giro

Protocolos de buses 4 — —

de campo aplicables CCoink B pgyigener> M EthorNetP>> l l Serie LEF serie LER o

T Controlador del motor paso a paso - — o
= ezt 50 = —
Alimen- Actuador eléctrico/ Actuador eléctrico/
tacion 24 VDC para l l Modelo miniatura Sin vastago guiado

unidad Gateway

| Serie LEP serie LEL

Caracteristicas 3
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OModo normal de ajuste

Seleccione el modo normal cuando se requiera un ajuste detallado.

© Los datos se pueden ajustar en detalle. © Posibilidad de ajustar los parametros.
© Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefiales. @ Poshiidad de realizar un movimiento con conirol manualy velocicad constante, refomo al arig, operaciény prueba y comprobacion de a salica.

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

© En las diferentes ventanas se
indica el ajuste de los datos de
paso, ajuste de parametros,
monitorizacion, programacion, etC.  ventana de configuracion
de los datos de paso

Ventana de configuracion
de los parametros

Ventana de monitorizacion —
Ventana de aprendizaje

Menu Eje 1
Modelo de entrada = .
© En una consola de programacion se pueden | Parametros Menu Eje 1
et o
guardar multiples datos de paso, para | Prueba N° pasos o A ens Fo T
posten_ormentg transferirios al oontroladgr. Pantalla del ment princibal | Tino e operacion| N° pasos y
© Funcionamiento de prueba continuo L
4ximo de 5 datos d o= Pantalla de configuracién Posicion” 123.45 mm
€on un maximo de S aatos de Paso. do los datos de pqaso Monitorizacién de salida Eje 1
Pantalla de la consola de programacion Samg s Pantalla de prusba | BUSYL A

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

SVRE[@]
SETON[ ] v

Pantalla de monitorizacion

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

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

(D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Esto coincide con la etiqueta del controlador.
(2 Compruebe que la configuracion de E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

Controlador

Actuador

J

% SMC Caracteristicas 4




Modelo sin programacion serie LECP1
Sin programacion

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

Motor paso a paso
' , 'V . oy . S /24 VDC
@ Ajuste delnimero de posicion — Y@ Ajuste de una posicion de parada JEES— @) Registro (Seroza Voo

LECP1
Ajuste de un numero registrado Desplazamiento del actuador hasta una

Registro de la posicion de
Rﬂara la posicién de parada posicion de Earada usando los botones parada usando el botén
aximo 14 puntos AVANCE y RETROCESO AJUSTE

Velocidad / aceleracion

16 niveles de ajuste
Visualizacién

del numero
de posicion

Conmutador de Botén AJUSTE
| seleccion de posicion Botones AVANCE

Conmutadores de
y RETROCESO

ajuste de velocidad

Conmutadores de
ajuste de aceleracion

Modelo de entrada de pulsos serie LECPA

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

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

Panel tactil

Unidad de
posicionamiento 7 .
PLC Actuador eléctrico
Controlador del motor paso a paso g
(Modelo de entrada de pulsos)
Serie LECPA

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

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

Caracteristicas 5
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Serie LECP6/LECP1/LECPA

.  Funcion ]

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

Elemento

‘ Modelo de entrada de datos de paso

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

LECP6

Ajuste de los datos de | */nttoduzca el valor numérico de softwre de configuracion del controlador (PC)

paso y los parametros | - Introduzca el valor numérico de la consola de programacion

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

* No se requiere el ajuste de "posicion".

Ajuste de los datos Posicion y velocidad ajustadas con

 Introduzca el valor numérico de la consola de programacion | * Programacion directa

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

N2 de datos de paso | 64 puntos 14 puntos —

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

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

Elementos de configuracion )

Elemento

Contenido

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

Modo | pjodelo de entrada | Modelo de entrada

sencillo| normal

de datos de paso
LECP6

de pulsos
LECPA

Modelo sin
programacién LECP1

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

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

(%]

& SVC
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serie LEPY/LEPS

Diseno del sistema / E/S de uso general

@Actuador eléctrico

e

Suministrado por el cliente

Alimentacion para controlador
24 VDC M)

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

Tipo de controlador
LECP6 (Modelo de entrada de datos de paso)

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

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

@Cable del actuador*

Cable estandar
LE-CP-[I-S

Suministrado por el cliente

PLC

Alimentacion para sefiales l/0
24 VDC New

@Cable /O

@®Controlador*

Modelo de entrada de datos de paso

LECP6

Cable robético
LE-CP-[]

Tipo de controlador Referencia

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

Modelo sin programacion
LECP1
Nota) No se pueden conectar la teaching box,
el kit de ajuste del controlador y la
interfaz tactil del operador.

LECP1 (Modelo sin programacion)

LE-CP-[-S

LE-CP-[J

La marca * : se puede incluir en la "Forma de

pedido" del actuador.

@Teaching box

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

Caracteristicas 7

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

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

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

OKit de ajuste del controlador
Kit de ajuste del controlador

(cable de comunicacion, unidad de conversion y cable USB incluidos).
Ref.: LEC-W2

Cable de comunicacion@----------

(3m)

--------- @®Cable USB
(Tipo A-miniB)

(0.3 m)

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




Actuador eléctrico

Diseno del sistema / Senhal de impulsos

Suministrado por el cliente

@Actuador eléctrico

PLC

Alimentacion para sefiales 110
24 VDC New

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

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

@®Driver® LetutEl

Suministrado por el cliente

Alimentacion para driver -

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

el actuador eléctrico y el driver con
una fuente de alimentacién de clase
2 compatible con UL1310.

@®Cable del actuador*

Tipo de driver Cable estandar Cable robético
LECPA (Modelo de entrada de impulsos) | LE-CP-[1-S LE-CP-[]

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

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

Ref.: LEC-W2

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

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

%SNC Caracteristicas 8



serie LEPY/LEPS
Diseno del sistema / Red de buses de campo

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

Red de buses @Conector de
ACN4

alimentacion
de campo connector

(Accesorio) :
@Conectorde m 4

&

™

or de, "’ 4[&
comunicacion ™ <if A cN3 .
: -

Alimen-
tacion

@Cable de
comunicacién

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

PC

LEC-CG1-O0 Solo DeviceNet™ (Suministrado por el cliente)

(Tipo A-miniB)

@Teaching box [ZTEEH

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

LEC-CG2-[1

@Conector de resistencia
de terminacion 120Q

LEC-CGR
----@Cable de comunicacion
LEC-CG1-O0

@Controlador @Controlador

Protocolos de buses Niimero mx. de
de campo aplicables controladores conectables
@Conector de s mmmm |CC-LinkVer. 2.0 12
allmenta_clon DeviceNet™ 8
(Accesorio)
PROFIBUS DP 5
@Conector de EtherNet/IP™ 12
alimentacion :
(Accesorio) A CNA A CNA Controladores compatibles
Alimentacién de entrada Alimentacion de entrada Controlador del motor paso a paso ie LECPG
Servo/24 VDC Serie
del controlador Nota 1) del controlador Nota 1) (Servo, )

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

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

@Actuador eléctrico

serie LEPY/LEPS

Caracteristicas 9
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Modelo sin vastago (Servomotor AC )

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

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB '

/ﬁ@ j >

CAT.ES100-87 '
serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
Tamafio Cargamax. detrabajo . Carrera Tamafio Cargamax. detrabajo . Carrera Tamafio Cargamax. detrabajo | Carrera Tamafio Cargamax. detrabasjo,  Carrera
[kg] [mm] [kal [mm] [kal [mm] [ka] [mm]

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

Modelo sin vastago de alta rigidez

Accionamiento por husillo a bolas Accionamiento por correa
serie LEJB

Vastago guia sin vastago

Accionamiento por correa
serie LEL

serie LEJS

CAT.ES100-104 CAT.ES100-101

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

Modelo de vastago

Modelo de vastago guia
serie LEYG

Modelo de motor en linea
serie LEYLCID

Modelo basico
serie LEY

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

CAT.ES100-83

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

Servomotor AC

Modelo basico
serie LEY

Modelo de motor en linea Modelo de vastago guia

serie LEYG

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

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
Tamafio Fuerzadeempuje | Carrera Tamafio Fuerzadeempuje| Carrera Tamafio Fuerzadeempuje,  Carrera Tamafio Fuerzadeempuje | Carrera
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 Hasta 400 25 485 Hasta 400 25 485 300 25 485 300
32 588 Hasta 500 32 736 Hasta 500 32 588 32 736
63 1910 Hasta 800
2 SNC Caracteristicas 10



Mesa sin véstago

Modelo compacto serie LES Modelo de alta rigidez serie LESH

Modelo basico / Tipo R
serie LESCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESCIL

Modelo basico / Tipo R
serie LESHCIR

Modelo simétrico / Tipo L
serie LESHCIL

 ——
o S0
El=

CAT.ES100-78

Tamafio (BN Carrera Modelo de motor en linea /Tipo D Tamaiio (YN &S| Carrera Modelo de motor en linea / Tipo D
amafio| ™ o1 [mm] serie LESCID amano == neal [mm] serie LESHLID
8 1 30, 50, 75 8 2 50, 75
30, 50 16 6 50, 100
16 8 75, 100 25 9 50, 100
25 s 30, 50, 75 150
100, 125, 150

Miniatura Mesa giratoria

Modelo de vastago Modelo de mesa de deslizamiento | [_=== .=] Modelo basico Modelo de gran precision
serie LEPY serie LEPS serie LER serie LERH
/2 CAT.ES100-94
ar-
serie LER
serie LEPY serie LEPS Tamario Par de giro [Nm] |Velocidad max. [/s]
Tama# Cargamdx. detrabajo| Carrera - _|Cargamd.detrabajo| Carrera Basico | Elevado par | Bésico | Elevado par
‘amaiio Tamafio
[kg] [mm] [kal [mm] 10 | 0.2 0.3
6 1 6 1 25 30 | 0.8 1.2 420 280
10 2 25,50, 75 10 2 50 50 6.6 10
Pinza
Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 2 dedos Modelo de 3 dedos
Serie LEHZ Con cubierta antipolvo Carrera larga serie LEHS
Serie LEHZJ serie LEHF

CAT.ES100-77

serie LEHZ serie LEHZJ serie LEHF serie LEHS
Tamafio Fu’er.za méx. de amarre [N] | Carrera /ambos Tamaiio Fuleflﬂ méx. de amarre [N]| Carrera/ ambos Tamafio| TUeZAmAX. | Carera/ambos L . Fuff.lﬂ méx. de amarre [N]| Carrera/ambos
Bésico | Compacto | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm] deamarre[N] | lados [mm] Bésico| Compacto | lados [mm]
10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5.5 3.5 4
16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6
20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8
25 40 28 14 25 40 28 14 40 180 40 (80) 40 130 — 12
32 | 130 — 22 Nota) ( ): Carrera larga
40 210 — 30

Caracteristicas 11
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: Controlador/Driver )

Modelo programable
Para motor paso a paso
serie LECP6

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

serie LEC-G

Modelo programable
Para servomotor

serie LECA6

Motor de control

Servomotor
(24 VDC)

-
(e

(e
wIw ==

i :I

[N

Modelo sin programacion
serie LECP1

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

E

Controlador

Modelo de entrada de pulsos
serie LECPA

\2

Motor de control

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Unidad gateway
Unidad gateway (GW) compatible con Bus de campo

i

L

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

Niimero max. de controladores conectables

12

8

5

12

. Diver ]
N

Modelo de entrada de pulsos /
Modelo de posicionamiento

serie LECSA

(Modelo oy

incremental)= .
"‘M €
o
-

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Modelo de entrada de pulsos

serie LECSB
(Modelo
absoluto)

-

Motor de control

Servomotor AC

(100/200/400 W)

N

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

Motor de control

Servomotor AC

(100/200/400 W)

Modelo SSCNET Il
serie LECSS
(Modelo
absoluto)

Motor de control

Servomotor AC
(100/200/400 W)

Caracteristicas 12



Fuerza de empuje [N]

(Carga max. de trabajo [kg]

Velocidad (Horizontal)

(Horizontal)
4 14 a 20 1.0 10a 150
6 — — J—
Modelo de 8 | 7a10 0.75 20 a 300
vastago en 25, 50
miniatura 75
LEPY 5 | 25a50 | 24a40 2.0 10 a2 200
10
10 | 125a25| 12a20 15 20 a 350
4 14a20 1.0 10 a 150
Modelo de 6 . .
mesa de _
desliza- 8 7a10 0.75 20 a 300
miento en 25, 50
miniatura 5 | 25a50 | 24a40 2.0 10 a 200
LEPS
10
10 | 125a25| 12a20 1.5 20 a 350

Serie de
controlador/
driver

Serie LECP6

Serie LECP1

Serie LECPA

Pagina 1

Pégina 10

E/S en paralelo

N de puntos

. Tension de 7 Pdgina de
) oy del patrdn d .
11 entradas 13 salidas
Modelo Motor paso a paso| 24 VDC ) ) ) . -
S LECP6 (Servo/24VDC) | +10% (Aislamiento del | (Aislamiento del 64 Pégina 25
fotoacoplador) | fotoacoplador)
: i 6 entradas 6 salidas
Modelosin | £py Ms°‘°r v 2 1\(’)30 (Aislamiento del | (Aislamientodel | 14 |Pagna3s
progiameacion e I e fotoacoplador) | fotoacoplador)
Modelo de 5 entradas 9 salidas
entrada de |LECPA Msc:tor p?;i ?l%aéo 23 1\(/)9/0 (Aislamiento del | (Aislamiento del — Pégina 44
pulsos (Serva )| $10% fotoacoplador) | fotoacoplador)

Preliminares 1
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Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

OActuador eléctrico / Modelo de vastago en miniatura serie LEPY

SEleCCiOn del MOTEIO - ettt Pagina 1
FOrMa de PEAITO -+ rrvsssreesreisiieii Pagina 5
ESPECIfICACIONES ++++vrrrersssresssrressreissisri Pagina 7
DISEIAQ +++++++erereeeseeststeteeeet ettt ettt Pagina 7
DIMENSIONES -+t erererteetetett ettt ettt Pagina 8

OActuador eléctrico / Modelo de mesa de deslizamiento en miniatura Serie LEPS
Se|eccio’n de| mode|o .............................................................................. Pa’gma 10

FOrMa de PeAITO -+ e Pagina 15
ESPECIfICACIONES «++-rvvevieeseisieiiiiiic Pagina 17
Pagina 17
Pagina 18
Pagina 20

OControlador motor paso a paso (Servo/24 VDC)

i Modelo programable/serie LECP6 oo Pagina 25
-E Software ajuste del controlador/LEC-W2 oo Pagina 32
Consola de programacion/LEC-T1 -, Pagina 33
‘ Unidad Gateway /Serie LEC=G -------everresemmeiiiinisin, Pagina 35
Controlador sin programacion/serie LECP1 oo Pagina 38

Controlador de motor paso a paso / Serie LECPA oo Pagina 44

Kit de ajuste del controlador/LEC-W2 - Pagina 51

Consola de programacion/LEC-T1 - Pagina 52

Preliminares 2

O
g

Seleccioén del
modelo

|

H LEPY 1‘

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

|

LECPA ‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Precauciones especificas
del producto

|



Actuador eléctrico / Modelo con vastago

Serie LEPY

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccidn del control de posicionamiento

Compruebe la carga de trabajo - velocidad.

(Traslado vertical)

@ Compruebe el tiempo del ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de
funcionamiento
e Velocidad: 200 [mm/s]

e Carrera: 40 [mm]

* Masa de la pieza de trabajo: 0.2 [kg]

e Aceleracién/Deceleracion: 3000 [mm/s?]

 Condiciones de montaje de la pieza: Traslado

vertical ascendente y descendente

m Compruebe la carga de trabajo - velocidad. <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>
Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de la velocidad

conforme a la <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>.
Ejemplo de seleccién) El modelo LEPY6J se selecciona temporalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.

en "Caracteristicas técnicas" en la pag. 20.

* Cuando se utiliza para el traslado horizontal, es necesario montar un guia en el exterior del actuador.
Para seleccionar el modelo final, consulte la carga de trabajo horizontal y las precauciones especificadas

m Compruebe el tiempo del ciclo.
Calcule el tiempo del ciclo utilizando el siguiente método de célculo. g
Tiempo de ciclo: E
T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. z
®©
[T=T1+T2+T3+T4]s] | E
®T1yT3: =
El tiempo de aceleracion (T1) y el tiempo de deceleracion (T3)
se pueden obtener a partir de la siguiente ecuacion.
T1=V/ai[s]| [T3=V/a2]s]] L
o T2 v
El tiempo a velocidad constante puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion. al:
a2:
Too L-05-V-(T1+T3)
- \Y; [S] T1:
® T4: TO-
El tiempo de fijacién varia en funcién de condiciones como el tipo de '
motor, la carga y la posicion de entrada de los datos de paso. Por
ello, calcule el tiempo de fijacién con referencia al siguiente valor.
T3:
T4 =0.2[s] 8
Ejemplo de calculo) T4
T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera: :

= V/a1 =200/3000 = 0.067 [s], T3 = V/a2 = 200/3000 = 0.067 [s]

L-0.5-V.(T1+T3)

0:95 ]
0.5

0.45 Paso 4 (LEPY6K)__|
04
0.35
0.3
0.25

0.2
0.15
0.1
0.05

Paso 8 (LEPY6J) |

Carga de trabajo vertical [kg]

0
0 50 100 150 200 250 300

Velocidad [mm/s]

<Graéfica de velocidad-carga de trabajo vertical>
(LEPY16/Motor paso a paso)

: Carrera [mm] -
. Velocidad [mm/s] -
. Aceleracion [mm/s?] -

L
31/ / a2 Alcanza la
1 posicién objetivo
Tiempo [s]
T T2 T3 |T4

(Condiciones de funcionamiento)
(Condiciones de funcionamiento)
(Condiciones de funcionamiento)

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

Tiempo de aceleracién [s]

Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste.
Tiempo a velocidad constante [s]

Tiempo en el que el actuador esta funcionando a
velocidad constante.

Tiempo de deceleracion [s]

Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada.

Tiempo de fijacion [s]

Tiempo hasta que se alcanza la posicion.

T2=
T4=02]s]

\

40 -0.5 - 200 - (0.067 + 0.067)
- 200

=0.133 [s]

Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:
T=T1+T2+T3+T4=0.067 + 0.133 + 0.067 + 0.2 = 0.467 [s]

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEPY6J-50.

1
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Seleccion del modelo Serie LEP Y

Procedimiento de seleccion

©
o]
c
NS
9]
5]
<
[o)
(45}

Procedimiento de seleccion del control de fuerza

Compruebe el factor Compruebe la fuerza Compruebe la carga lateral
de trabajo. de empuje. en el extremo del vastago.
* El factor de trabajo es una relacién tomada en el momento en que puede seguir siendo empujada. >=
o8
Ejemplo de seleccién : i
Condiciones de , , . . _ g
funcionamiento| ° Tipo de montaje: Horizontal (empuije) * Factor de trabajo: 70 [%] 7 §
¢ Peso del dispositivo de montaje: 0.05 [kg] ¢ Velocidad: 150 [mm/s] é’ —
* Fuerza de empuije: 30 [N] e Carrera: 40 [mm] <) §
o
@
sl
M Compruebe el factor de trabajo. Control de empuje 2 &
<Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo> -l
Seleccione la [Fuerza de empuje] a partir del factor de trabajo con referencia a - ‘
la <Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo>. 3 ’ 4 T
Ejemplo de seleccion) § \ —
Tal como se muestra en la siguiente tabla, el factor de trabajo es del 70 [%], por —
lo que el valor de ajuste de la fuerza de empuje sera del 80 [%] como maximo. Tiempo ©
<Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo> A o
(LEPY10L) 9
Valor de ajuste de la | Factor de trabajo | Tiempo de empuje -
fuerza de empuje [%] [%] continuo [minutos] Factor de trabajo = A/B x 100 [%] |
70 0 menos 100 —
80 70 10
100 50 5 (!.5
= El [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de paso introducidos en el controlador. 50 8
# [Tiempo de empuje continuo] es el tiempo que se puede mantener el actuador en empuje continuo. —
40 Paso 5 (LEPY1%
Compruebe la fuerza de empuje. <Grafica de conversion de fuerza> = 30
Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuje y a partir de E — -
la fuerza de empuje conforme a la <Grafica de velocidad-carga de trabajo vertical>. s 20 o
Ejemplo de seleccion) | ——T [Paso 10 (LEPY10LJ) w
Basandose en la grafica mostrada a la derecha, 10 -l
® Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 75 [%]
® Fuerza de empuje: 30 [N] %0% 70% 75% 80%  90%  100%
Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEPY10LK . Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] <
Compruebe la carga lateral en el extremo del vastago. <Gréfica de conversion de fuerza> %
<Grafica de carga lateral admisible en el extremo del vastago> (LEPY10L) I-_IIJ
Confirme la carga lateral admisible en el extremo del vastago del
actuador LEPY10L, que ha sido seleccionada temporalmente conforme
a la <Gréfica de carga lateral admisible en el extremo del vastago>.
Ejemplo de seleccion) é
El peso del dispositivo de montaje es 0.05 [kg] = 0.5 [N] conforme a 3 g
la siguiente tabla, por lo que se puede alcanzar la carga lateral en el g é
extremo del vastago. b5 §
<Carga lateral admisible en el extremo del vastago> g
Modelo Carga lateral admisible en el extremo del véstago (N) —CL
LEPY6 (Basico) 0.50
LEPY10 (Basico) 1.0
LEPY10L (Compacto) 1.0

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEPY10LK-50.

SvVC 2
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Serie LEPY

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LEPY6 (Basico)
Horizontal Vertical
1.25 0.55 :
Paso 4 (LEPY6K)
0.5
] Paso 4 (LEPY6K) 0.45
> o 0.4
=z, 2,
S 075 g 0%
e} Qo
© © 0.3
s s Paso 8 (LEPY6J)
3 Paso 8 (LEPY6J) 3 025
© 0.5 ]
o o 02
© ©
o O 0.15
025 0.1
0.05
0 0
0 50 100 150 200 250 300 0 50 100 150 200 250 300
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEPY10(L) (Basico/Compacto)
Horizontal Vertical
25 25
Paso 5 (LEPY10K)
2 2
S S
= = Paso 5 (LEPY10K)
aso
S 15 S 15
Qo Qo
g g
o Paso 10 (LEPY10J) o
© 1 © 1
o o
8 8
Paso 10 (LEPY10J)
0.5 0.5
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]




Seleccion del modelo Serie LEP Y

Grafica de conversion de fuerza (Guia)

©
o]
c
NS
9]
5]
<
[o)
(45}

LEPY6 (Basico)

25
>
20 ol
Paso 4 (LEPY6K) <) |-_||J
<
= 15 — 3
I [72)
§ é’ —
T 10 Paso 8 (LEPY6J) g
o
L °
g
5 5|0
gla
=W
0 |
70% 80% 90% 100%
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]*
I NS—
Valor de ajuste de la Factor de trabajo Tiempo de empuje
fuerza de empuje [%] [%] continuo [minutos]
70 100 — o
80 70 10 (&)
100 50 5 ﬂ
LEPY10 (Basico) LEPY10L (Compacto)
Q
60 50 (&)
1T
-l
50 40
40 Paso 5 (LEPY10K) Paso 5 (LEPY10LK)
= Z 30 // E
8 30 g / o
] ] w
20 Paso 10 (LEPY10J) Paso 10 (LEPY10LJ) | ——
/ —’/
— | 10
10 <
o
O
0 0 w
50% 60% 70% 80% 90% 100% 60% 70% 80% 90% 100% 1
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]* Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]*
Valor de ajuste de la Factor de trabajo Tiempo de empuje Valor de ajuste de la Factor de trabajo Tiempo de empuje -
fuerza de empuje [%] [%] continuo [minutos] fuerza de empuje [%] [%] continuo [minutos] §
60 0 menos 100 — 70 0 menos 100 — 2 2
70 30 3 80 70 10 3 3
g S
100 15 1 100 50 5 s %
S ©
* VValores de ajuste para el controlador. §
o
—

Carga lateral admisible en el extremo del véstago

Modelo Carga lateral admisible en el extremo del vastago (N)
LEPY6 (Basico) 0.50
LEPY10 (Basico) 1.0
LEPY10L (Compacto) 1.0

O




Actuador eléctrico
Modelo de vastago en miniatura

Serie LEPY

LEPY6, 10

Forma de pedido

C€

c P us

LEPY

10/ K
°o 00

50
oo

RIAJ6N]
60 0 00

0 Tamano 9 Tamano del motor 9 Modelo de husillo [mm] @ Carrera [mm]
6 Simbolo| Tamafo del motor |Tamano aplicable Simbolo Paso del husillo Simbolo Carrera
10 — Modelo bésico 6, 10 LEPY6 | LEPY10 25 25
L | Modelo compacto 10 K 4 5 50 50
J 8 10 75 75

6 Direccion de montaje del cable del motor

Entrada superior Entrada en el lado izquierdo

Entrada inferior _ Entrada en el lado derecho _

A\ Precauciéon

[Productos conformes a CE]

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

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

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

@ Tipo de cable del actuador®

Sin cable

S

Cable estandar

R

Cable robdtico (cable flexible)

# En las piezas fijas debe usarse el cable estandar.
Para usar las piezas mdviles, seleccione el cable

robético.

-

<Compruebe lo siguiente antes del uso>

del controlador.

\_ (@ Compruebe que la configuracion E/S en paralelo coincide (NPN o PNP).

El actuador y el controlador se venden como un paquete.
Compruebe la compatibilidad de la combinacién controlador-actuador.

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

[ LEPY6K-25U

@

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

5
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Actuador eléctrico / Modelo de vastago en miniatura Serie LE P Y

0 Longitud del cable del actuador [m] @ Modelo de controlador*

= Sin cable 8 8* — Sin controlador
1 1.5 A 10* 6N LECP6 NPN
3 3 B 15* 6P (Modelo programable) PNP
5 5 (& 20* 1N LECP1 NPN
* Bajo demanda (s6lo cable robético) 1P | (Modelo sin programacion) | PNP
Véanse las caracteristicas técnicas Nota 6) de la pag. 7. AN LECPA NPN
AP | (Modelo de entrada de pulsos) | PNP

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

* Para los detalles de los controladores y los
motores compatibles, consulte a continuacion los

— Sin cable controladores compatibles.

1 1.5

3 3%2 @ Montaje del controlador

5 5*2 — Montaje con tornillo
#1 Si se selecciona "Sin controlador" en el D Montaje en rail DIN*

modelo de controlador,

no se puede

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

#2

seleccionar la longitud del cable [/O.
Consulte la pagina 31 (para LECP®6), la
pagina 43 (para LECP1) o la pégina 50
(para LECPA) si se requiere un cable I/0O.

Si se selecciona “Modelo de entrada de
pulsos” en el modelo de controlador, la
entrada de pulsos solo se puede utilizar con
diferencial. Los cables de 1.5 m sodlo se

(Véase la pag. 26)

pueden usar con colector abierto.

Controladores compatibles

Modelo

Tipo

programable

Modelo sin programacion

Modelo de entrada de pulsos

Serie

LECP6

LECP1

LECPA

Caracteristicas

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

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

Funcionamiento mediante
sefales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso

Motor paso a paso

(Servo/24 VDC) (Servo/24 VDC)
N2 méximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones I —
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 25 ‘ Pagina 38 | Pagina 44

N

SvVC

Seleccioén del
modelo

|

\

LEPY

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

|

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LEPY

Caracteristicas técnicas

Tipo de actuacion

Modelo LEPY6 | LEPY10
Carrera [mm] 25, 50, 75
Paso del husillo [mm] 4 8 5 10
Fuerza de Basico 14a20 7ai10 25a50 125a25
empuje [N] M= 1 Compacto — — 24 a 40 12220
° . . Basico 1.0 0.75 2.0 1.5
5 | Carga max. Horizontal C — —
S| de trabajo t’Jn?pacto 2.0 1.5
‘6 [kg] Nota 2) Nota 3) Vertical Basico 0.5 0.25 1.5 1.0
5 Compacto — — 1.5 1.0
3 Horizontl Basico 10a 150 |20a300Neta4)| 102200 |20a 350 Notad)
g Velocidad Compacto — — 102200 |20a 350 Notad)
‘€ | [mm/s]Noad) Niad) | Basico 102150 [20a300Ma4| 102150 |20a300MNota4)
8 Verteal " ompacto — — 10a 150 |20a300Na#
@ | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) 10 20 10 20
2 | Aceleracién/Deceleracién [mm/s?] 3000
2 Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
% Juego [mm] +0.1
g Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?] Nota7) 50/20
(] Husillo trapecial

Tipo de guiado Casquillo deslizante
Frecuencia max. de trabajo [c.p.m] 60

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

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

Peso
Modelo LEPY6
Carrera [mm] 25 | 50 | 75
Pesodelproducto[kg]‘Bésico 0.24 10.29 | 0.34
Modelo LEPY10
Carrera [mm)] 25 | 50 | 75
Basico 0.47 |1 0.55 | 0.65
Peso del producto [kg]
Compacto | 0.41 | 0.49 | 0.59

2 Tamaio del motor 020 128

2| Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
E Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
@ | Tensién nominal [V] DC 24 £10%

& e oae) | BASIco 12 28

% Consumo de energia [W] Nota &) Compacto — >

‘g Consumo de energia en reposo Basico 11 22

"0 | durante el funcionamiento [W] "2 | Compacto — 16

2 Consumo de energia max. | Basico 22 55

O | momentanea [W] Nota 10) Compacto — 45

Nota 1) La precisién de la fuerza de empuje es LEPY6: £30% (fondo de escala), LEPY10: +25% (fondo de escala).
Para los detalles del rango de ajuste y las precauciones, véase la pagina 22.
La fuerza de empuje y el factor de trabajo dependen del valor de ajuste. Revise la "Gréfica de conversion de fuerza
(Guia)" en la pagina 4 y en el punto [14] de la pagina 22.

Nota 2) El valor méximo de carga de trabajo para la operacion de posicionamiento. Se requiere una guia externa para soportar
la carga. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales dependeran del estado de la guia externa.

Nota 3) La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 3.

Nota 4) Si la carrera es 25 mm, la velocidad maxima sera 250 mm/s.

Nota 5) Ajuste de la fuerza de empuje durante el empuije.

Nota 6) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la
longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 7) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La
prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto
en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).

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

Nota 9) El consumo de energfa en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el
que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste. Excepto durante la operacion de empuije.

Nota 10) EI consumo maximo de energia momenténea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el
actuador estd funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la seleccién del suministro eléctrico.

Lista de componentes

Ne Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
2 |Eje del husillo Acero inoxidable Tratamiento térmico + ratamiento especial
3 | Tuerca del husillo Acero inoxidable Tratamiento térmico + ratamiento especial
4 | Vastago Acero inoxidable
5 | Araha NBR
6 | Buje Aleacion de aluminio
7 | Conector hembra | Acero al carbono de fécil mecanizacion Niguelado
8 | T d . Tamafio 6: Aleacion de aluminio

ope de cojinete Tamario 10: Acero al carbono
9 |Placa del motor | Aleacién de aluminio Anodizado
10 | Anillo guia Aleacion de aluminio Sélo tamafo 10
11 | Rodamiento —
12 | Casquillo leacion de cobre sinterizada impregnada en acete
13 | Contacto suave —
14 Motor paso a paso -

(Servo/24 VDC)




Dimensiones

Actuador eléctrico / Modelo con vastago Serie LE P Y

LEPY6

Direccién de montaje del cable
Nulo (Entrada superior)

2xM4x0.7x7

2 x 93.3 pasante

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5

22.5H9 (59

19

prof. 2.5

del motor:

2.5H9 (+3929)
prof. 2.5

22.5H9 (3%

prof. 2.5
25H9 (+g.025)
prof. 2.5
TR —— 7 |
= b —— f—‘—'\g_
M F 35
E G

Rango de funcionamiento del vastago Nota 1)

1]

1

Final de carrera Origen] Neta 3)

Tornillo de accionamiento manual

Direccion de montaje del cable del motor:

R (Entrada en el lado derecho) Carrera

Longitud del cable del motor ~ 300

2x 05

Origen Nota 2)
[Final de carrera]

I

Superficie de montaje

Direccién de montaje del cable del motor: U (Entrada inferior)

Direccién de montaje del cable del motor:
L (Entrada en el lado izquierdo)

a P
= v
S

i~
Ay

20

JN—

65 2x M4 x 0.7 prof. de rosca 7
il
D
L
5
b/
o —
() o 8V
M4x0.7 “ 1o
prof. de rosca 7 @
POl | A
10 Nota 5) o
4.5 12
10.5 (10)
20.5

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

Nota 2
Nota 3
Nota 4
Nota 5

Posicion tras el retorno al origen.

===

El nimero que aparece entre paréntesis indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado.
Evite aplicar un par de giro en el extremo del vastago.
La direccion de la distancia entre caras en el extremo del vastago ((J10) varia dependiendo de los productos.

Dimensiones [mm]
Modelo L1 L2 A B (o] D E F G
LEPY61-2501 | 1256 | 1356 | 15 21 23 28 15 28 36
LEPY6[1-50C1 | 156.6 | 166.6 | 22 45 30 52 22 52 60
LEPY61-7501 | 188.6 | 198.6 | 29 70 37 77 29 77 85

O
g

Seleccioén del
modelo

|

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

|

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LEPY

Dimensiones

LEPY10

2xM5x0.8x9
2 x 94.3 pasante

oa—
A4

I\ U
A
L =7
23H9 (6°*°) 3H9 (5%°)
prof. 3 prof. 3 - -
2 x M5 x 0.8 prof. rosca: 9 3H9 (*8%)
prof. 3

=1

= e O
 a———— e ——

Direccién de montaje del cable del motor: 0

R (Entrada en el lado derecho)

@3H9 (5%°)
prof. 3

Direccion de montaje del cable del motor:
Nulo (Entrada superior)

Rango de funcionamiento del vastago Nota 1)

2 x M5 x 0.8 prof. rosca: 9

20 [1] 1 .
e T Longitud del cable del motor = 300
Final de carrera ) 2 x @5 <17
[Origen] Nota 3) Origen Nota2)
[Final de carrera] Z1
Torillo de
accionamiento manual
(© ] 5 B 5
R : 7 B @
-
© )
A ©
M5 x 0. g™~
Superficie de montaje | Carrera| 12 L1 5x08 2
prof. de rosca 9 &
L2 12 Nota 5)
55 18
Direccion de montaje del cable del motor: 145 (14)
U (Entrada inferior) 265

Direccién de montaje del cable del motor:
L (Entrada en el lado izquierdo)

|28

T |

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

Nota 2) Posicién tras el retorno al origen.

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

Nota 4) Evite aplicar un par de giro en el extremo del vastago.

Nota 5) La direccién de la distancia entre caras en el extremo del vastago ((J12) varia dependiendo de los productos.

Dimensiones [mm]

Modelo L1 L2 A B C D E F G J

LEPY10[1-25[] 138 150 20 22 30 29 20 29 39
LEPY10[1-500] 163 175 61.8 24 43 34 50 24 50 60
LEPY10[1-750] 198 210 30 72 40 79 30 79 89
LEPY10L[-25[] 124 136 20 22 30 29 20 29 39
LEPY10L[-50C] 149 161 47.8 24 43 34 50 24 50 60
LEPY10L[I-750] 184 196 30 72 40 79 30 79 89

O
g



Actuador eléctrico / Modelo mesa de deslizamiento

Serie LEPS
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccidn del control de posicionamiento

Compruebe la carga de trabajo - velocidad, Compruebe el tiempo
(Traslado horizontal) del ciclo.

=

Compruebe el momento
admisible de guiado.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de ( ]
funcionamiento | © Masa de la pieza de trabajo: 0.25 [kg]

e Velocidad: 200 [mm/s] -

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

e Carrera: 20 [mm]

* Condiciones de montaje de la pieza: Traslado horizontal

L J

m Compruebe la carga de trabajo - velocidad. <Gréfica de velocidad - carga de trabajo horizontal >

Seleccione el modelo a partir de la masa de la pieza de trabajo y de la velocidad

conforme a la <Gréfica de velocidad-carga de trabajohorizontal >.

Ejemplo de seleccion) El modelo LEPS6J se selecciona temporalmente
basandose en la grafica mostrada a la derecha.

LEPS6 (Basico)
1.25 | | |
Paso 4 (LEPS6K)

> 1
=
2
T 0.75
@ Paso 8
P LEPS6J
3 o5 ( )
©
=
8 o025

0

0 50 100 150 200 250 300

Velocidad [mm/s]

<Grafica de velocidad - carga de trabajo horizontal >
(LEPS6/Motor paso a paso)

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

calculo.
Tiempo de ciclo: T puede hallarse a partir de la siguiente ecuacion.

Velocidad: V [mm/s]

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

ail
f/ .

a2 Alcanza la
posicion objetivo

® T1y T3: El tiempo de aceleracion (T1) y el tiempo de deceleracion
(T3) se pueden obtener a partir de la siguiente ecuacion. T1

T2

Tiempo [s]

T3 |T4

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

partir de la siguiente ecuacion.

L : Carrera [mm] ---
® T2: El tiempo a velocidad constante puede hallarse a V : Velocidad [mm/s] -

al: Aceleracion [mm/s?] ---

(Condiciones de funcionamiento)
- (Condiciones de funcionamiento)
(Condiciones de funcionamiento)

o L-05-V-(T1+T3) a2: Deceleracion [mm/s?] --- (Condiciones de funcionamiento)

} \Y = T1: Tiempo de aceleracion [s] -+ Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
® T4: El tiempo de fijacién varia en funcién de T2: Tiempo a velocidad constante [5] - Tiempo en el que el actuador estd funcionando a velocidad constante]
jcondiciones como el tipo de motor, la carga y la posicion T3: Tiempo de deceleracién [s] -- Tiempo desde el inicio del funcionamiento a velocidad constante hasta la parada
de entrada de los datos de paso. Por ello, calcule el T4: Tiempo de fijacién [s] --- Tiempo hasta que se alcanza la posicion

tiempo de fijacion con referencia al siguiente valor.

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 se pueden calcular de la siguiente manera:
=V/a1 =200/3000 = 0.067 [s], T3 = V/a2 = 200/3000 = 0.067 [s]

o L-05-V.(T1+T3) _ 20-0.5-200 - (0.067 + 0.067) =0.033[s]

V 200
T4=0.2[s]
Asi, el tiempo del ciclo se puede obtener como sigue:
T=T1+T2+ T3+ T4=0.067 + 0.033 + 0.067 + 0.2 + 0.367 [s]

Compruebe el momento admisible de guiado.

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEPS6J-25.

SVC

O

200

160

120

80

Voladizo: L1 [mm]

40

0
0

N

. N

02 04 06 08 1
Carga de trabajo [kg]

Compruebe el momento admisible de guiado.

10

” LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

|

LEC-G LECP6

LECPA ‘ LECP1

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LEPS

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de empuje

Compruebe el factor Compruebe la fuerza de
de trabajo. empuije.

* El factor de trabajo es una relacién tomada en el momento en que puede seguir siendo empujada.

' Compruebe el momento
admisible de guiado.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de

funcionamiento | ° Tipo de montaje: Horizontal (empuije) o Factor de trabajo: 70 [%] 7»

e Peso del dispositivo de montaje: 0.4 [kg] ¢ Velocidad: 150 [mm/s]

* Fuerza de empuje: 30 [N] ¢ Carrera: 40 [mm]

@ Compruebe el factor de trabajo.
<Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo>
Seleccione la [Fuerza de empuje] a partir del factor de trabajo con
referencia a la <Tabla de conversion fuerza de empuje-factor de trabajo>.
Ejemplo de seleccion)
Tal como se muestra en la siguiente tabla, el factor de trabajo es del 70 [%)]
por lo que el valor de ajuste de la fuerza de empuje sera de hasta el 80 [%].

<Tabla de conversién fuerza de empuje-factor de trabajo>

(LEPS10L)
Valor de referencia de | Factor de trabajo | Tiempo de empuje
fuerza de empuje [%] [%] continuo [minutos]
70 0 menos 100 —
80 70 10
100 50 5

= El [Valor de ajuste de la fuerza de empuije] es uno de los datos de paso introducidos en el controlador.
= [Tiempo de empuije continuo] es el tiempo que se puede mantener el actuador en empuije continuo.

m Compruebe la fuerza de empuje. <Grafica de conversion de fuerza>
Seleccione el modelo a partir del valor de ajuste de la fuerza de empuije y a partir de
la fuerza de empuje conforme a la <Gréfica de velocidad-carga de trabajo vertical>.

Ejemplo de seleccion)

Basandose en la grafica mostrada a la derecha,

® Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 75 [%]

® Fuerza de empuije: 30 [N]

Por lo tanto, se selecciona temporalmente el modelo LEPS10LK .

Compruebe el momento admisible de guiado.
200

160 \
120 \

o\

40 \
WS

0
00 04 08 12 16 20
Carga de trabajo [kg]

Voladizo: L1 [mm]

Posicion

Tiempo

’ Factor de trabajo = A/B x 100 [%] ‘

50

40 P (LEPS10LK)
aso 5 /

30

L—

20

Fuerza [N]

- ',/
L——T | Paso 10 (LEPS10LJ)

10

0
60% 70% 75% 80% 90%  100%

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

<Grafica de conversion de fuerza>
(LEPS10L)

Basandose en el resultado del calculo anterior, se seleccionara el modelo LEPS10LK-50.

11 SMC
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Seleccion del modelo Serie LE P S

LEPS6 (Basico)

©
o]
c
NS
9]
5]
<
[o)
(45}

Horizontal Vertical
1.25 T T 0.55 I
I Paso 4 (LEPS6K) D 05 T
=2 1 = 0.45 | Paso 4 (LEPS6K)
o o 04 >
£ o5 § oss Paso 8 (LEPS6J) 3|
£ Paso 8 (LEPS6J) Ry oY
s 05 3 o2 S
© © )
o 0.15 <}
© 025 g o1 5
o O 0.05 23
0 0 o
0 50 100 150 200 250 300 0 50 100 150 200 250 300 &
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] g
LEPS10(L) (Basico/Compacto) =7
. . ol
Horizontal Vertical 2w
|
. 25 T T — 25
2 5 Paso 5 (LEPS10K) 2 5
5 T Paso 5 (LEPS10K)
S 15 g 15 -
- | Paso 10 (LEPS10J) = ;
= = Paso 10 (LEPS10J)
] ]
2 05 2 05 o
© 0 © 0 )
0 50 100 150 200 250 300 350 0 50 100 150 200 250 300 350 17]
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s] -
Grafica de conversion de fuerza (Guia) o
1
. O
LEPS6 (Basico) w
-l
25
20 Paso 4 (LEPS6K) E—
% 15— -
N o
g 10 Paso 8 (LEPS6J) | %)
- w
5 |
0
70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]*
<
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] |Factor de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [minutos] o
70 100 — 8
80 70 10 -
100 50 5 # Valores de ajuste para el controlador.
LEPS10 (Basico) LEPS10L (Compacto) -
(343
60 50 %
| | | 2 g
50 40 33
Paso 5 (LEPS10K) Paso 5 (LEPS10LK) 28
z 40 z 30 — 8 %
« « — S
I 30 Paso 10 (LEPS10J) — g L Paso 10 (LEPS10LJ) 3
9] | ) 20 [
T 20 2 | a
—T | 10 ——— C—
10
0 0
50 60 70 80 90 100 60 70 80 90 100
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]* Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]*
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] | Factor de trabajo [%] | Tiempo de empuije continuo [minutos] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] | Factor de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [minutos]
60 0 menos 100 — 70 0 menos 100 —
70 30 3 80 70 10
100 15 1 100 50 5

O
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Serie LEPS

Momento dinamico admisible

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

Aceleracion/Desaceleracion 3000 mm/s?
g | Direccion de voladizo de carga Modelo
-8 | m: Carga de trabajo LEPS6 LEPS10
B=3
‘2 | L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo (mm)
8 LEPS6[ 1-25 LEPS6[ 1-50 LEPS10[1-25 LEPS10[1-50
200 I _ 200 I 200 I 200 I
IS IS € IS
£ 160 \ £ 160 \ E 160 \ £ 160 \
i 120 r 120 i 120 r 120 \
g 80 \ g 80 g 80 g 80
S 40 < T 40 N S 40 T 40 N
° ° NO ° || o N
> 0 > 0 > 0 > 0
0 02 04 06 08 1 0 02 04 06 08 1 00 04 08 12 16 20 00 04 08 12 16 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 200 \ 300 200 \
E 250 \ E 160 \ g 250 \ E 160 \
N 200 N § 120 N 200 N § 120
~. 150 N | = ~. 150 N |3
£ 100 8 8 \/| & 100 88 \
- 8 50 3 4 8 50 3 4
© o o o o
= > 0 > 0 > 0 > 0
g 0 02 04 06 08 1 0 02 04 06 08 1 00 04 08 12 1.6 20 00 04 08 1.2 16 20
E Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
o
=
[*]
© 200 200 200 200
2 Ls E oo\ ! E oo\ E 1o\
° £ 60 £ 60 \ £ 60 £ 60 \
= D 3 120 \ 3 120 3 120 3 120
g 80 8 80 N 8 80 N L 80 \
0.0 el A © N, el © A\
& 40 & 40 N & 40 a 40 AN
) S 0 S o 2 o 2 o
0 02 04 06 08 1 0 02 04 06 08 1 00 04 08 12 16 20 00 04 08 12 16 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
200 \ 200 200 \ 200
€ IS € IS
L4 £ 160 \ £ 160 \ £ 160 \ £ 160 \
< 120 \ < 120 \ < 120 \ < 120 \
® 5] o 80 o 80 S 80 S 80
- %{%Z% S I I IS
La— g 4 N R X g 4 g 4
7 |2 0 N 2 o0 2 0 2 o0
0 02 04 06 08 1 0 02 04 06 08 1 00 04 08 12 1.6 20 00 04 08 12 16 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
200 200
E 160 N T 160 N\
3 N E L
9 120 ~ 9 120
g e g e
e ©
S 40 S 40
o o
= > >
© 0 0
o 0 01 02 03 04 05 0 03 06 09 12 15
%’ Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
>
=
£ 200 200
o T 160 N T 160 N
= E N E L
9 120 ~ 9 120
_g 80 _g 80
© e
8 40 8 40
o o
= 0 = 0
0 01 02 03 04 05 0 03 06 09 12 15
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

Nota) Esta gréfica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gravedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en una direccion.
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Seleccion del modelo Serie LE P S

°©
el
c
e
(8]
Momento estatico admisible %
»n
Momento admisible [N-m]
Modelo Momento flector Momento torsor | Momento flector lateral
Mp My Mr
LEPS6 1.07 1.07 2.51
LEPS10 2.55 2.55 5.47 >
~0
‘é w
3 -l
Momento estatico admisible g
3
g
N Carrera [mm] §
aralelismo ©
de carrera 25 50 2
0.05 mm o menos | 0.1 mm o menos g
51D
5|0
=W
.z . -l
Deflexion de la mesa (valor de referenCIa) « Estos valores son valores iniciales aproximados.
Desplazamiento de la mesa debido al momento Desplazamiento de la mesa debido al Desplazamiento de la mesa debido al L
flector de la carga (marcado con la flecha) momento flector lateral (marcado con la flecha) momento torsor (marcado con una A)
. F A ©
o
F O
Ll
f -l
|
© o | ] [c] \o
L @
O
Distancia L [mm] "_'lJ
Modelo LEPS6 LEPS10
Carrera [mm] 25 50 25 50
Distancia L [mm]| 53.0 77.0 59.5 82.0
-
o
LEPS6 LEPS6 LEPS6 L
0.30 0.30 0.10 -~
€ € €
£ 0.25 £ 0.25 £ 008
2 020 2 020 2
S LEPS6[1-50 S LEPS6[1-50 $ 0.06 <
é 0.15 é 0.15 é o
< < T 0.04
N 0.10 8§ 0.10 3 o
% oos LEPSGL}25 % oos LEPS6-2 g o002 IiIJ
3 ! 1 3 - 5 .
3 A ] 8 = | 3 7
0.00 0.00 0.00
0 02 04 06 08 1 0 0.2 0.4 0.6 0.8 00 02 04 06 08 1.0
Momento flector [N-m] Momento torsor [N-m] Momento flector lateral [N-m] -
(343
L
§ .
LEPS10 LEPS10 LEPS10 8 ‘.g’
0.30 0.16 0.08 ES
€ (o5 € 0.14 E =i
E E o012 E 006 e
2 020 ) LEPS10C1-50 o =
c LEPS100-50 g 010 S —
€ 015 € 008 € 004
© [ ©
8 0.10 § 006 - S
o o 0.04 o5 o 0.02
g o005 LEPS100-25 — 2 ooo LEPS10)-25 2 A
a = a v | | a)
0.00 0.00 0.00
0 0.5 1 1.5 2 0 03 06 09 12 15 0 0.5 1 1.5 2
Momento flector [N-m] Momento torsor [N-m] Momento flector lateral [N-m]
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Actuador eléctrico
Modelo de mesa de deslizamiento en miniatura

Serie LEPS (€.

LEPS6, 10

Forma de pedido

LEPS

10/ JKI-[50] - [RIAJ6N]
0060 06 000 00

0 Tamano 9 Tamano del motor 6 Modelo de husillo [mm] 0 Carrera [mm]

6 Simbolo | Tamafo del motor | Tamano aplicable Simbolo Paso del husillo Simbolo Carrera

10 — Modelo basico 6, 10 LEPS6 | LEPS10 25 25
L | Modelo compacto 10 K 4 5 50 50
J 8 10
@ Direccion de montaje del cable del motor @ Tipo de cable del actuador®
Entrada superior Entrada en el lado izquierdo — Sin cable
<J-ag S Cable estandar
R Cable robdtico (cable flexible)

- L = En las piezas fijas debe usarse el cable estandar.
Para usar las piezas mdviles, seleccione el cable
robético.

Entrada inferior
U R
A\ Precaucién

[Productos conformes a CE]

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

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

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

-
El actuador y el controlador se venden como un paquete.

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador. ~_______ecmemee T
<Compruebe lo siguiente antes del uso> P.EPSGK‘%U

(D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. Debe coincidir con la etiqueta
del controlador. @
\_ (@ Compruebe que la configuracion E/S en paralelo coincide (NPN o PNP). @

* Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu
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Actuador eléctrico / Modelo de mesa de deslizamiento en miniatura Serie LE P S

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

= Sin cable 8 8* — Sin controlador
1 1.5 A 10* 6N LECP6 NPN
3 3 B 15% 6P (Modelo programable) PNP
5 5 C 20* 1N LECP1 NPN
* Bajo demanda (s6lo cable robético) 1P | (Modelo sin programacion) | PNP
Véanse las caracteristicas técnicas Nota 6) de la pag. 17. AN LECPA NPN
AP | (Modelo de entrada de pulsos) | PNP

@ Longitud del cable E/S [m]

— Sin cable
1 1.5
3 3*2
5 5%2

=1 Si se selecciona "Sin controlador" en el
modelo de controlador, no se puede
seleccionar la longitud del cable [/O.
Consulte la pagina 31 (para LECP®6), la
pagina 43 (para LECP1) o la pégina 50
(para LECPA) si se requiere un cable I/0O.

%2 Si se selecciona “Modelo de entrada de
pulsos” en el modelo de controlador, la
entrada de pulsos solo se puede utilizar con
diferencial. Los cables de 1.5 m sodlo se
pueden usar con colector abierto.

Controladores compatibles

* Para los detalles de los controladores y los
motores compatibles, consulte a continuacion los
controladores compatibles.

@ Montaje del controlador

Montaje con tornillo

D

Montaje en rail DIN*

= No se incluye el rail DIN. Pidalo por separado.
(Véase la pag. 26)

Modelo
programable

Tipo

Modelo sin programacion

Modelo de entrada de pulsos

Serie

LECP6

LECP1

LECPA

Caracteristicas

Entrada de valor (datos de paso)
Controlador estandar

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

Funcionamiento mediante
sefales de impulso

Motor compatible

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

Motor paso a paso
(Servo/24 VDC)

N2 méximo de datos de paso 64 posiciones 14 posiciones I —
Tension de alimentacion 24VDC
Pagina de referencia Pagina 25 ‘ Pagina 38 I Pagina 44

SvVC

N
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Seleccioén del
modelo

LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauciones especificas
del producto
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Serie LEPS

Caracteristicas técnicas

Peso
Modelo LEPS6
Carrera [mm)] 25 50
Peso delproducto kg] | Bésico 029 | 0.35
Modelo LEPS10
Carrera [mm] 25 50
Basico 0.56 0.65
Peso del producto [kg]
Compacto| 0.50 0.59

Modelo LEPS6 | LEPS10
Carrera [mm] 25, 50
Paso del husillo [mm] 4 8 5 10
Fuerza de empuje Basico 14 a20 7al0 25a50 125a25
[N] Nota 1) Compacto — — 24 a 40 12a20
'§ Méx. carga Horizontal 2aswo . 1_0 015 2.0 1.5
3 | detrabajo Bisico 0.5 0.25 fg 13
° Nota 2) Nota i - . - -
§ kal ) ) Vertial Compacto — — 1.5 1.0
3 Horizontal Basico 10a 150 |20a300Nta4)| 102200 |20a 350 Notad)
g Velocidad Compacto — — 102200 [20a 350 Nota4)
‘£ | [mm/s] Nota3)Nota6) | Basico 102150 |20a300MNta4)| 10a 150 |20 a 300 Nota4)
o Vertical
@ Compacto — — 10 a 150 |20 a 300 Neta4)
@ | Velocidad de empuje [mm/s] Nota 5) Nota &) 10 20 10 20
2| Aceleracion / Deceleracién [mm/s?] 3000
2 Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
% Holgura [mm] +0.1
g Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2] Nota7) 50/20
O | Tipo de actuacion Husillo trapecial
Tipo de guiado Guia lineal
Frecuencia max. de trabajo [c.p.m] 60
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
@ Tamaio del motor 020 | 128
-2 | Tipo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
:‘g’ Encoder (sensor de desplazamiento angular) Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
© | Tensiéon nominal [V] DC 24 £10%
o o g | BASICO 12 28
_% Consumo de energia [W] Nota8) Compacto — >
‘g Consumo de energia en reposo Basico 11 22
G | durante el funcionamiento [W] "9 Compacto — 16
& | Consumo de energia max. | Basico 22 55
© | momentanea [W] N2 10 [ Compacto — 45

Nota 1) La precision de la fuerza de empuije es del LEPS6: +30% (fondo de escala), LEPS10: £25% (fondo de escala).
Para los detalles del rango de ajuste y las precauciones, véase la pagina 22. La fuerza de empuie y el factor de trabajo dependen
del valor de ajuste. Revise la "Grafica de conversion de fuerza (Guia)" en la pagina 12 y en el punto [14] de la pagina 22.

Nota 2) El valor méximo de carga de trabajo para la operacién de posicionamiento. Revise la grafica de "Momento dindmico
admisible" para el momento admisible de la guia en la pagina 13.

Nota 3) La velocidad depende de la carga de trabajo. Compruebe la "Gréfica de velocidad-carga de trabajo (Guia)" en la pag. 12.

Nota 4) Si la carrera es 25 mm, la velocidad méaxima sera 250 mm/s.

Nota 5) Ajuste de la fuerza de empuje durante el empuje.

Nota 6) La velocidad y la fuerza pueden variar dependiendo de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Si la
longitud del cable supera los 5 m, disminuird en hasta un 10% por cada 5 m (a 15 m: reducido en hasta un 20%).

Nota 7) Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto tanto en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La
prueba se llevé a cabo con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: Supera la prueba en un rango de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizd tanto
en direccion paralela como perpendicular al tornillo guia. (La prueba se llevd a cabo con el actuador en el estado inicial).

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

Nota 9) El consumo de energia en reposo durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el
que el actuador esta detenido en la posicién de ajuste. Excepto durante la operacién de empuije.

Nota 10) EI consumo méximo de energia momenténea (incluyendo el controlador) corresponde al momento en el que el actuador

esta funcionando. Dicho valor puede utilizarse para la seleccion del suministro eléctrico.

Diseno
Lista de componentes
Ne Descripcién Material Nota
1 | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado
@ (P @ G]D 1 16 2 | Eje de husillo Acero inoxidable  [Tatamienlotémico + atamient especi
| 3 | Tuerca de husillo Acero inoxidable Tratamiento térmico + fratamiento especial
! ‘ 4 |Mesa Aleacién de aluminio Anodizado
il A | 5 | Guia lineal —
D_j“j":[;e ‘\ 4] . 0 “ 6 Xésiago Acero'ilné);idable
2 — 7_|Araha
— b@@ _ ) |’Pk 8 |Buje Aleacién de aluminio
— ~ m I]] ’ 9 | Conector hembra Acero al carbono de facil mecanizacion Niquelado
\ @\ l — } 10 | Tope de cojinete famario 6: Aleacion de aluminio
! 1 ! 1 Tamario 10: Acero al carbono
11 | Placa del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Anillo guia Aleacion de aluminio Sélo tamafo 10
13 | Rodamiento —
14 | Casquillo Aleacion de cobre sinterizada impregnada en acete
15 | Contacto suave —
Motor paso a paso o
16 | (Servo/24 VDC)

17
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Actuador eléctrico / Modelo mesa de deslizamiento Ser je LE P S

Dimensiones

LEPS6

5.2

19

ﬁi

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8 //62.5H9 (0%%°)  |2.5H9 ('8°%°)
prof. 2.5 prof. 2.5
02.5Ho (139

prof. 2.5

(+0.025
2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5 2.5H91 0
prof. 2.5
o 2L =
I Q— 1 | —— :rl ']1 h_\g_
~ F ‘ 3.5
E G

Direccidn de montaje del cable del motor Rango de trabajo de la mesa Nota 1)
Nulo (Entrada superior) _ 1] N OrigenNoia) Longitud del cable del motor ~ 300

Final de carrera
[Origen] Neta3)

20

=

2x05

[Final de carrera]

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8
2 x ©3.3 pasante

4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 7

Accionamiento

manual de valvula

19

5.2

02.5H9 (0% 65
prof. 2.5 2.5H9(+8'025 —|_/F,—
prof. 2.5 N—
/ 1
__—_%_o
N
59.7

Carrera

Direccion de montaje

del cable del motor

Direccién de montaje del cable del motor

L (Entrada en el lado izquierdo)

R (Entrada en el lado derecho)

Direccion de montaje del cable del motor
U (Entrada inferior)

4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 6
AW

[

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) Posicién tras el retorno al origen.

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

Dimensiones [mm]
Modelo L1 L2 L3 A B (o D E F G J
LEPS6-250] | 127.1 | 138.6 | 115 | 165 | 21 245 | 28 | 165 | 28 36 76.4
LEPS6[-50C] | 156.6 | 169.6 | 13 22 45 | 30 52 | 22 52 60 | 107.4

O

o
of _]
N @
o TS 1ol &
[} ~ <
™| o (o)
- 2 ~
i
105 | |
BAN
21
||
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Seleccioén del
modelo

LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauciones especificas
del producto
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Serie LEPS

Dimensiones
LEPS10
D E
B C 4
o
- ’_ A4
N a, B .
o
——T1
=
2 x M5 x 0.8 prof. rosca: 10 ¢3H9( 0 ) prof. 3 \_‘_‘\&;
prof. 3
3H9 (+8.025)
2 x M5 x 0.8 prof. rosca: 9 prof. 3

= 3 e e
o 4 . - . -

e & o ﬂ_l\g—
0 G 4

03H9 (§*°) F J
prof. 3

Rango de trabajo de la mesa Neta 1)

Direccion de montaje del cable del motor ] iy Nota2) .
Nulo (Entrada superior) e igen Longitud del cable del motor ~ 300
Final de carrera [Final de carrera] 2 x 95
W 2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 9
2 x 94.3 pasante
23H9 (*0%%) 4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 8
Prol-3 o (8% —_ (. sy
[prof.3 AN
1 [ ] ] 65 ol [
‘ &4 ®
x — Ry P
[\ Jﬁ‘[ | - | o B}
° r; l Van) o A -
S - i N
B C 4 14.5
Tornillo de D E A 116,
accionamiento manual 145 L1 29
Carrera L2

Direccion de montaje:
del cable del motor

L (Entrada en el ado izquierdo) Direccion de montaje del cable del motor
R (Entrada en el lado derecho)

Direccion de montaje del cable del motor

U (Entrada inferior)

4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 6

—9 =1l
I $@@_4E:Qﬂ;'\g_

24
16

14| 25 ‘

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) Posicién tras el retorno al origen.

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

Dimensiones [mm]
Modelo L1 L2 A B c D E F G J K
LEPS10J-250] 138 | 1525 | | 20 22 30 29 20 29 39 88.2
LEPS10[1-50(] 163 177.5 24 43 34 50 24 50 60 1138.2
LEPS10LC1-250] 124 | 1385 478 20 22 30 29 20 29 39 88.2
LEPS10L-50C1 149 163.5 24 43 34 50 24 50 60 113.2
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Al

Serie LEPY/LEPS
Precauciones especificas del producto 1

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

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

|

Disefio / Seleccién |

Montaje

1.

A Advertencia

Evite aplicar una carga que supere el limite de trabajo.

Seleccione un actuador adecuado en funcién de la carga y la
carga lateral admisible en el extremo el vastago. Si no se respeta
el limite de trabajo, la carga excéntrica aplicada al vastago
resultara excesiva y tendra efectos adversos como la creacion de
juego en las piezas deslizantes del vastago, una reduccion de la
precision y una menor vida util del producto.

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

aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas

Evite aplicar impactos o vibraciones fuera del rango especificado,
ya que puede producirse un fallo de funcionamiento.

3. Cuando la pieza de trabajo se monte verticalmente, la

gravedad actuara sobre ella. En tales casos, y dependiendo
de las condiciones existentes, la pieza podria caerse por su
propio peso cuando el producto esta desactivado (sefal
SVON esta en OFF) o parado (EMG no activado).

4. Un fallo de corriente puede provocar una disminucion

de la fuerza de empuje. Asegurese de tomar las medi-
das de seguridad apropiadas para evitar lesiones del
operario o danos al equipo.

Si el producto se utiliza para operaciones de amarre, la fuerza de amarre
podria disminuir debido al corte de suministro eléctrico, pudiéndose
crear una situacion peligrosa en la que la pieza de trabajo quede suelta.

5. Este producto no puede utilizarse como tope.

En caso contrario, se aplicara una carga excesiva sobre el
actuador, incluyendo negativamente en el funcionamiento y en la
vida util del producto.

|

Montaje |

/A Advertencia

1. Evite caidas o golpes en el actuador para evitar rayar y

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

2. Cuando monte piezas o dispositivos de montaje en el

extremo del vastago, sujete las partes planas del
extremo del vastago con una llave de forma que el
vastago no gire (s6lo en el modelo de vastago).

Cuando acople un perno o pieza de trabajo en el extremo del
vastago, sujete las partes planas del extremo del vastago con una
llave (el vastago debe estar totalmente retraido). No aplique un
par de apriete sobre el mecanismo antigiro del vastago. Las
tolerancias del vastago son muy exactas, por lo que la menor
deformacion puede causar funcionamientos erréneos o dafios
(sélo en el modelo de vastago). e

O

A Advertencia

3. Cuando monte un perno, pieza de trabajo o dispositivo de

montaje en el extremo del vastago, apriete el perno dentro
del rango de par especificado (sélo en el modelo de vastago).
Aplicar un par de apriete superior al valor especificado puede causar
funcionamiento erréneo debido a la deformacién del componente, mientras que un
par de apriete inferior al rango puede provocar el desplazamiento de la posicion de
montaje o, en condiciones extremas, que la pieza de trabajo se suelte. Si el perno
se atornilla mas alla de la profundidad maxima de rosca, el tornillo guia resultara
dafiado, provocando un fallo de funcionamiento (sélo en el modelo de véstago).

Vastago
[ Par max. de | Prof. max. |Dist entre caras
/- Modelo | Perno a&riete tornillo | “SEen
[ = -m] [mm] [mm]
o LEPY6 | M4x0.7 | 1.4 7 10
Conector  |LEPY10| M5x0.8 | 3.0 9 12
hembra

4. La posicion angular de las caras planas del extremo

del vastago no se puede modificar, ya que el vastago
posee un mecanismo antigiro en su interior (sé6lo en el
modelo de vastago).

La posiciéon angular de las caras planas del extremo del vastago
no se especifica, ya depende del tipo de actuador (sélo en el
modelo de vastago).

El vastago gira ligeramente debido a la holgura del mecanismo
antigiro. Instale el perno o la pieza de trabajo teniendo en cuenta
el giro (sélo en el modelo de vastago).

5. Cuando acople la pieza de trabajo a la mesa, sujete la mesa

y apriete los pernos dentro del rango de par especificado
(sélo en el modelo de mesa de deslizamiento).

La mesa es soportada por una guia lineal. Evite aplicar impactos
o momentos durante el montaje de la carga de trabajo.

Si los pernos se atornillan mas alla de la profundidad méaxima de
rosca, puede producirse un fallo de funcionamiento como
consecuencia de los dafos en la guia lineal o el cuerpo.

Montaje superior

Par max. de Prof. max
Modelo Perno aeriete tornillo
[N-m] [mm]
LEPS6 | M4x0.7 1.4 6
LEPS10 | M4x0.7 1.4 6
Montaje frontal
Par max. de Prof. max
Modelo Perno apriete tornillo
[N-m] [mm]
LEPS6 | M4x0.7 1.4 7
LEPS10 | M4x0.7 1.4 8
20
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Al

Serie LEPY/LEPS

Precauciones especificas del producto 2

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

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

|

Montaje

A Advertencia

6.

7.

21

Apriete los tornillos de montaje dentro del rango de
par especificado.

Aplicar un par de apriete superior al rango indicado puede causar funciona-
mientos erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede provocar el
desplazamiento de la posicién de agarre o la caida de la pieza.

Montaje lateral (orificio pasante para montaje del cuerpo)

imn| Ml
=] L | b e——
v
Modelo Perno Par max. de apriete [N-m]
LEPY6
LEPS6 M3 x 0.5 0.9
LEPY10
LEPS10 M4 x 0.7 1.4

Montaje lateral (taladro pasante)

I A=
B ;

1
oA

[ma L

Modelo Perno Par max. de apriete [N-m] | Prof. méx. tornillo [mm]
LEPY6

LEPS6 M4 x 0.7 1.4 7
LEPY10
LEPS10 M5 x 0.8 3.0 9

Montaje inferior (taladro pasante)

jﬁﬁ*
@Wﬂ I .

il

L L

Modelo Perno Par méx. de apriete [N-m] | Prof. max. tornillo [mm]
tEg;g M4 x 0.7 1.4 5
Lepvio oo T g |

Montaje en el lateral del vastago (sélo en el modelo de vastago)

=

Modelo Perno Par max. de apriete [N-m] | Prof. méx. tornillo [mm]
LEPY6 | M4x0.7 1.4 7
LEPY10 | M5x0.8 3.0 9

Cuando sea necesario utilizar el producto con el tornillo
de accionamiento manual, compruebe la posicion del
accionamiento manual y deje suficiente espacio para
poder acceder a él.

Evite aplicar un par excesivo sobre el tornillo de accionamiento
manual. Esto puede provocar dafios y funcionamientos erréneos.

O

8. Cuando use una guia externa, conéctela de forma que

no se aplique ningun impacto ni carga sobre ella.

En caso contrario, puede producirse un fallo de funcionamiento
debido al aumento de la resistencia al deslizamiento. También puede
utilizar un conector con libre movimiento (como una junta flotante).

|

Manipulacién

1.

A Precaucion

Cuando utilice la operaciéon de empuje, asegtirese de
ajustar el equipo en [Operacion de empuje].

Ademas, no golpee la pieza de trabajo durante la operacion de
posicionamiento ni en el rango de la operacion de posicionamiento.
Se pueden producen dafios y fallos de funcionamiento. Si el funcionamiento
se interrumpe o detiene durante el ciclo: Si el comando de operacién de
empuje se emite inmediatamente después de reiniciar el funcionamiento, la
direccion de movimiento dependera de la posicion de reinicio.

2. Use el producto dentro del rango de velocidad de empuje

especificado para la operacion de empuje.
Esto puede provocar dafos y funcionamientos erréneos.

Modelo Paso Velocidad de empuje [mm/s]
LEPY6 4 10

LEPS6 8 20
LEPY10 5 10
LEPS10 10 20

3. En operaciones de empuje, asegurese de que la fuerza

se aplica en la direccion del eje del vastago.

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

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

Modelo | Tamafio del motor | Fuerza de desplazamiento [%]
LEPY6 Basico 150
Basi
LEPY10 |~ 20 150
Compacto

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

Compruebe la seccion de seleccion de modelo del catélogo.

6. Evite rayar o hacer muescas en las piezas deslizantes

del vastago al sujetar o acoplar objetos.

Las tolerancias del vastago son muy exactas, por lo que la menor
deformacién puede causare funcionamientos erréneos.

7. Evite el uso del actuador eléctrico de forma que el par

de giro se aplique sobre el vastago.

Esto puede provocar deformacion de la parte deslizante antigiro,
creando una holgura en la guia interna o un aumento de la
resistencia al deslizamiento. Consulte la siguiente tabla para
conocer los valores aproximados del rango admisible de par de giro.

LEPY6L]
0.04

LEPY10[]
0.08

Par de giro admisible
[N-m] o inferior

SvVC



Al

Serie LEPY/LEPS
Precauciones especificas del producto 3

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

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

] Manipulacién

A Precaucion

8. No utilice el producto fijando el vastago y desplazando
el cuerpo del actuador.

Se aplicaria una carga excesiva sobre el vastago, provocando
dafnos en el actuador y una reducida vida util.

9. Retorno al origen

1) Durante el retorno al origen, no aplique ninguna carga, impacto
o resistencia ademas de la carga transferida.
La aplicacién de una fuerza adicional provocara el desplazamiento de
la posicién de origen, ya que ésta se basa en el par motor detectado.

2) Si el retorno al origen se ajusta con <Parametro basico> [Offset
de origen], sera necesario modificar la posicion actual del
producto. Vuelva a comprobar el valor de los datos de paso.

3) Se recomienda ajustar la direccién de retorno al origen y la
direccion de empuje en la misma direccion para mejorar la
precision de medicion durante la operaciéon de empuije.

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

<Juego>
Modelo Holgura [mm]
LEPY6 +0.1
LEPS6 +0.1
LEPY10 +0.1
LEPS10 +0.1

11. No golpee el extremo de carrera durante el retorno al origen.
Podria dafar las piezas internas.

12. Senal de salida INP

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

2) Operacién de empuje
Si la fuerza efectiva de empuje supera los datos de paso
[Umbral de disparo], la senal de salida INP se activara.
Si el ajuste de [Fuerza de empuije] y el [Umbral de disparo] se configuran
en un valor inferior a [Fuerza de empuije], use el producto dentro del
rango especificado de [Fuerza de empuje] y [Umbral de disparo].

a) Para asegurarse de que el actuador es capaz de
empujar la pieza de trabajo con la [Fuerza de empuije]
configurada, se recomienda configurar el [Umbral de
disparo] al mismo valor que la [Fuerza de empuije].

b) Si el [Umbral de disparo] se configura por debajo de la
[Fuerza de empuje de funcionamiento (fuerza de empuje
actual) para la operacion de empuije], la fuerza de empuje
sera superior al valor del umbral de disparo desde la
posicion de arranque de empuije y la sehal de salida INP
se activara antes de que se lleve a cabo el empuje de la
pieza de trabajo. Aumente la fuerza de empuje o cambie
la carga de trabajo de forma que la fuerza de empuje
actual sea inferior al umbral de disparo.

<Fuerza de empuje y rango de umbral de disparo>

Modelo |Tamario del motor| Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
LEPY6 ‘i

LEPS6 Basico 70 a 100
LEPY10 Bésico 50 a 100
LEPS10 | Compacto 60 a 100

O

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

Se pueden generar las siguientes alarmas y el funcionamiento
puede hacerse inestable.
a. Se genera la alarma "Posic. fallida".
El producto no puede alcanzar una posicion inicial de empuje
debido a la variacion en la anchura de las piezas de trabajo.
b. Se genera la alarma "ALM de empuje"
El producto retrocede con respecto a una posicion inicial de
empuje una vez iniciado el empuije.
c. Se genera la alarma "desviacion por desbordamiento”.
En la posicion de inicio de la operacion de empuje se
genera un desplazamiento que supera el valor especificado.

14.

dentro del rango de factor de trabajo.

El factor de trabajo es una relacién tomada en el momento en que
puede seguir siendo empujada.

Durante la operacion de empuje, use el producto

Modelo

Tamafo del motor

Valor de ajuste de la
fuerza de empuje [%]

Factor de trabajo [%]

Tiempo de empuje
continuo [minutos]

LEPY6
LEPS6

Basico

70

100

80

70

10

100

50

5
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Modelo

Tamario del motor

Valor de ajuste de la
fuerza de empuje [%]

Factor de trabajo [%]

Tiempo de empuje
continuo [minutos]

LEPY10
LEPS10

Basico

60 0 menos

100

70

30

3

100

15

1

Modelo

Tamario del motor

Valor de ajuste de la
fuerza de empuje [%]

Factor de trabajo [%]

Tiempo de empuje
continuo [minutos]

LEPY10
LEPS10

Compacto

70 0 menos

100

80

70

10

100

50

5

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

Mantenimiento

A Advertencia

1. Asegurese de que la alimentacién esta desconectada y
de que la pieza esta retirada antes de iniciar los
la sustitucion del

trabajos de mantenimiento o
producto.
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Controlador (Modelo programable)
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) C € k-

Serie LECP6

Forma de pedido

A\ Precaucion LECP 6_ P

[Productos conformes a CE] ] i
La conformidad CEM ha sido comprobada | Equipo eléctrico E:
combinando los actuadores eléctricos de la serie et |
LEP con los controladores de la serie LEC. or Ref. del actuadoi

e

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

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las

opciones del actuador)

Ejemplo: Introduzca “LEPY10K-50" para el modelo
LEPY10K-50U-R16N1.

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

incorporados en el equipo del cliente bajo o Opcidn

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

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

estandar UL, debera utilizarse el actuador N NPN

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

alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.

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

Compruebe la compatibilidad de la combinacion controlador-actuador.

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

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

Especificaciones
Caracteristicas técnicas basicas
Elemento Especificaciones
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacién Nota 1) Tensién Qe aIime_n’tacic’)n: 24_ VDC _110%, Consumo de_corrient_e’: 3 A (méx. 5 A) Nota 2)
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacién de control y el desbloqueo]
Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento de fotoacoplador)
Salida en paralelo 13 salidas (aislamiento de fotoacoplador)
Encoder compatible Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
Comunicacion en serie RS485 (segun protocolo Modbus)
Memoria EEPROM
LED indicador LED (verde) y LED (rojo)
Control de bloqueo Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)
Longitud de cable [m] Cable 1/0: 5 0 menos, Cable del actuador: 20 o menos
Sistema de refrigeracién Refrigeracion por aire ambiental
Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacion)
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —10 a 60 (sin congelacion)
Rango de humedad de almacenamiento [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG
50 (500 VDC)

Peso [g] 150 (Montaj_e con tgrnillo)

170 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacién al controlador.
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
SMC
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Controlador (Modelo programable) Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Montaje
a) Montaje con tornillo (LECP6JJ-[1) b) Montaje en rail DIN (LECP61CID-[1)
(Instalacion con 2 tornillos M4) (Instalacién con el rail DIN)

El rail DIN esta bloqueado.

) Cable de Cable de
Cable de toma a tierra toma a tierra toma a tierra

Direccion de montaje l:> 2

Rail DIN

I~

Direccién de montaje I:> * N

Adaptador para montaje en rail DIN

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

. L
Rail DIN
75 12.5 5.25
AXT100-DR- (Paso)
* Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N°” de la tabla inferior. @ ) _ P N N N N = =
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 27. c|e T T T T T T h ©
[ts)
N 1.25

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

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

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

Debe utilizarse si el adaptador para montaje en rail DIN se va a montar posteriormente sobre el controlador de tipo montaje con tornillo.
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Serie LECP6

Dimensiones

a) Montaje con tornillo (LECP611-[J)

(81.7)

66

b) Montaje en rail DIN (LECP6]]D-[1)

(81.7) (11.5)
66
1—>¢
©
N
3
U]
©
(91.7)

27

LED de alimentacion (verde)

04.5 35

para montaj
del cuerpo 31

(ON: Suministro eléctrico activado)

LED de alimentacion (rojo)

(ON: Alarma activada)

Conector E/S en paralelo CN5

Conector E/S en serie CN4

Conector de encoder CN3

150

141

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

4.6
para montaje
del cuerpo

Consulte la dimensién Ly la referencia
del rail DIN en la pag. 26.

35
31

150
132

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

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

Ejemplo 1 de cableado

\Conector de alimentacion: CN1

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

* El conector de alimentacion es un accesorio.

Conector de alimentacion para LECP6

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

Ejemplo 2 de cableado

\ Conector E/S en paralelo: CN5

Esquema de cableado
LECP6NCIJ-C] (NPN)

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

LECP6PLIC-CI (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 para las sefales E/S CN5 para las sefales E/S
COM+ | A1 {1 COoM+ | A1 {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 7;_‘_‘
IN2 A5 — IN2 As |~ )
IN3 A6 — IN3 A6 |~ )
IN4 A7 — IN4 A7 |~ - —
IN5 A8 — IN5 A8 |~
SETUP | A9 — SETUP | A9 _ﬁ
HOLD | A10 — HOLD | A10 _ﬁ
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 _;
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 |~
ouTo | Bt ouTo | Bt
OUT1 B2 OUT1 B2
OouT2 | B3 ouT2 | B3
OUT3 | B4 OUT3 | B4
ouT4 B5 ouT4 B5
OouUTs | B6 OUTs | B6
BUSY B7 Carga BUSY B7
AREA B8 AREA B8
SETON | B9 Carga SETON | B9
INP B10 INP B10
SVRE | Bi1 SVRE | B11
+ESTOP | B12 +ESTOP | B12
*ALARM | B13 *ALARM | B13
[ [
Senal de entrada Senal de salida
Denominacién Contenido Denominacién Contenido
COM+ Conecta la alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida QOUTO0 a OUT5 |Salidas del n° de datos de paso durante el funcionamiento
COM- Conecta la alimentacién de 0 V para la sefal de entrada/salida BUSY Salidas cuando el actuador estd en movimiento
INO a IN5 N@ bits espgcificado en Ios_ dat_o§ de paso AREA Salidas dentro del rango de ajuste de salida del drea de datos de paso
(la entrada se define en la combinacion de INO a IN5.) SETON Salidas durante el retorno a la posicion de origen
SETUP Instruccion para el retorno a la posicién de origen INP Salidas cuando se alcanza la posicién objetivo o la fuerza objetivo
HOLD El funcionamiento se detiene temporalmente (Se activa cuando se completa el posicionamiento o el empuje.)
DRIVE Instruccion para accionamiento SVRE Salidas cuando el servoaccionamiento estd activado
RESET Reinicio de alarma e interrupcion del funcionamiento #*ESTOP Nota) No hay salida cuando se ordena la parada EMG
SVON Instruccién de activacién del servoaccionamiento *ALARM Nota) No hay salida cuando se genera la alarma

O

Nota) Sefal del circuito I6gico negativo (N.C.)

28

Seleccioén del
modelo

” LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

’[

LECP1 LEC-G LECP6

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LECP6

Ajuste de los datos de paso

1. Ajuste de los datos de paso para posicionamiento

En este ajuste, el actuador se mueve hacia delante y se
detiene en la posicion de destino. El siguiente diagrama
muestra los elementos de ajuste y el funcionamiento. Los
elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta
operacion se detallan abajo.

Velocidad

o ’ Aceleracion ‘

’ Deceleracion ‘

Posicion

¥
Posicion de entrada
Salida INP_ | ON OFF ON |

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

2. Ajuste de los datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion inicial de empuje v,
cuando alcanza dicha posicidn, comienza a empujar a una fuerza
inferior a la de ajuste. El siguiente diagrama muestra los
elementos de ajuste y el funcionamiento. Los elementos de ajuste
y los valores de ajuste para esta operacion se detallan abajo.

Velocidad

Y ’ Aceleracion ‘

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

’ Deceleracion ‘

Fuerza

Fuerza de empuje

Disparador LV O
Salida INP | ON OFF ON

©: Requiere configuracion.

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

Necesidad Elemento Descripcion

Necesidad Elemento Descripcion

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

© | Método de movimiento

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

© | Método de movimiento

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

Velocidad Velocidad de traslado hasta la posicion de destino.

0|0

Posicion Posicion de destino

0|0

Posicion Posicion inicial de empuije

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

© | Aceleracion

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

© | Aceleracion

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

O | Deceleracion

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

O | Deceleracion

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

© | Fuerza de empuje

— | Disparador LV No requiere ningun ajuste.

Se define el factor de fuerza de empuije.

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

O | Fuerza de empuje

— | Velocidad de empuje | No requiere ningun ajuste.

Fuerza de

0O Par maximo durante la operacién de posicionamiento
posicionamiento

(no se requiere ninglin cambio especifico).

Condicién que activa la sefal de salida
AREA.

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

O | Areat, Area 2

O | Posicién
de entrada

29

O

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

© | Disparador LV

Velocidad de empuije.

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

O | Velocidad
de empuje

Par méximo durante la operacién de posicionamiento

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

Condicién que activa la sefal de salida

O | Areat, Area 2 AREA.

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

© | Posicién de entrada




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

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Suministro eléctrico 24V
— oV
ON
SVON OFF
Terminal
SETUP I
ON
BUSY
us OFF
SVRE
SETON
Terminal
INP H
*ALARM i
*ESTOP P
Velocidad —4 0 mm/s
Retorno al origen ': \

i basico, INP se activarg; en caso contrario, permanecera desactivado.

= "+*ALARM" y "*ESTOP" se expresan como circuito 16gico negativo.

1
i Escaneado del n®

Operacion de posicionamiento ;9 datos de paso |
ON
ENTRADA | i .
R— e =71l OFF
Terminal | Salida del n° de |
DRIVE g moe | datos de paso i -
SALIDA ON
OFF
Terminal BUSY °
INP 'n‘
Velocidad —— 0 mm/s
Operacion de posicionamiento;

# "OUT" es salida cuando "DRIVE" cambia de ON a OFF.

(Cuando se aplica el suministro eléctrico, "DRIVE" o "RESER" se activan o

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

i Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardmetro
1

HOLD
Terminal HOLD I
Terminal BUSY
Velocidad
HOLD durante la operacién

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

~
Z

ON
OFF

ON
OFF

0 mm/s

Escaneado del n®
1 de datos de paso

Operacion de empuje_

E Es posible identificar el grupo de alarma mediante la
1

i
1
combinacion de las sefiales OUT cuando se genera la alarma. E

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

SMC

ON
ENTRADA b e
S [ . OFF
Terminal 15ms ; Salida del n® de i
DRIVE gmég [ jdatos de paso | )
e ON
SALIDA
OFF
Terminal BUSY :
INP A
1
Al
H
')
1 1
1 1
| W A
Velocidad =———q — 0 mm/s
Operacién de empuje | &
1 T
i Si la fuerza de empuje actual supera el "nivel de umbral" i
! de los datos de paso, la sefial INP se activara. !
Reinicio i Reinicio de alarma !
Terminal | RESET I
SALIDA L
Terminal ,'"',
— 1) —
*ALARM A
________________ [}
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Serie LECP6

Opciones: Cable del actuador, cable E/S

Cable del actuador

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

LE-CP-

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

o del controlador
—_— .

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

Kit de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

Seleccioén del
modelo

—
(D Software de configuracién L EC - W2
del controlador >=
Kit de ajuste del controlador &
2 Cable de (disponible en japonés e inglés) -l

comunicacion (3 Cable USB
(Modelo A-miniB)

=\
..... E.m-_mnlga Sy = >

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

— Contenido ——
/%\
N PC (1 Software de configuracién del controlador (CD-ROM)
: (2 Cable de comunicacion t{
(3 Cable USB w
(Cable entre el PC y la unidad de conversion) -
Controlador compatible S
Controlador del motor paso a paso (Servo/24 VDC) serie LECP6 o
Controlador del motor paso a paso (modelo de entrada de pulsos) Serie LECPA 8
=

Requisitos de hardware

Maquina compatible con IBM PC/AT ejecutando
Sist. operativo Windows®XP (32 bits), (.?
Windows®7 (32 bits y 64 bits). O
Comunicacion L
Interfaz Puertos USB 1.1 0 USB 2.0 |
Visualizacion XGA (1024 x 768) 0 mas
+ Windows® y Windows®7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU.
= Consulte el sitio web de SMC para obtener informacion sobre actualizacion de version, http://www.smc.eu E
0
Ejemplo de pantalla -
E'|emﬁlo de ﬂantalla en modo sencillo E'|emglo de ﬁantalla en modo normal —
:neu-; Edit Gomm  gatting . —— 984 e , Brate | Mooker | RSN <
P T e Arwoma| e | ARl o o T ] o
Step Mo Pasition Speed - Farce. ; = aliar =7 <|.iJ>
Ho D L] mm 0 (] * 1t
Stan Jow Speed == b “: -
| ALARM ml ousY “m - - Tezl DRY g . e
Step Dota JJ J —_ [ — —
Ko, Move M Spern Pogltlon PushingF PushingSe| In pos ~ L
nefs - H x - o O
S P TR 1 LU S UM | 8
2 Abaalute 100 28.00 (] (] 1.0n " |l| " Tl:" [ | * :.6
4 Absalute 2 30.00 L L] 1.00 2 B | [T B D O
4 dbanlute 200 48.00 (] n 1.0n - % k=
5 dbsolute 200 50,00 v ] 100 2 P e O 3
B Absolule m E9.00 [ ] ] 1.00 “ LR o et 8 9
7 Absalute 400 70.00 (] ] 1.00 [ThY [Ny S =
B Absolule an B0.00 [ ] ] 1.00 1 g @
8 Abaoluie 111 98.00 ] ] 1.00 i P | i s ©
o it S
Maove Speed 20 [mmssec] Move detance Manie ~ C;‘._j
= — =] —
Facil manejo y ajuste sencillo .
@ Permite ajustar y visualizar los datos de Ajustes detallados _
paso del actuador como son la posicién, la ® Los datos de paso se pueden ajustar en detalle. }
velocidad, la fuerza, etc. @ Posibilidad de monitorizar el estado del terminal y las sefales.
@ El ajuste de los datos de paso y la @ Posibilidad de ajustar los parametros.
comprobacion del accionamiento se pueden @ Posibilidad de realizar un movimiento con control manual y velocidad
realizar en la misma péagina. constante, retorno al origen, funcionamiento de prueba y
@® Puede utilizarse para el control manual y el comprobacion de la salida forzada.
movimiento a velocidad constante. =
2 SVC 32



Conmutador de habilitacién
(opcional)

Funciones estandar

¢ Visualizacion

* Se incluye seta de emergencia.

Opcion

¢ Se incluye el conmutador de

habilitacion.

Modo senci

Serie LEC

Consola de programacion / LEC-T1

Forma de pedido

C€ N

BN

Seta de emergencia

LEC-T1-3

Consola de programacic’ml

Longitud de cable [m]

Idioma inicial ¢

l Conmutador de habilitacion

Ninguna

S

Equipado con conmutador de habilitacién

J

Japonés

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

¢ Seta de parada

E

Inglés

@ Equipado con seta de parada ‘

* El lenguaje de la pantalla puede ser cambiado a inglés o japonés.

Caracteristicas técnicas

Elemento

Descripcion

de caracteres chinos.

Conmutador

Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)

Longitud de cable [m]

3

Grado de proteccion

IP64 (excepto el conector)

Rango de temperatura de trabajo [°C]

5a50

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o0 menos (sin condensacion)

Peso [g]

350 (excepto el cable)

[Productos conformes a CE]
La conformidad EMC de la teaching box ha sido comprobada con el controlador de motor paso a paso
de la serie LECP6 (servo/24 VDC) y el actuador aplicable.
[Productos conformes a UL]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el

llo

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

Funcién

Descripcion

Datos de paso

* Ajuste de los datos de paso

"Jog" (control manual)

* Operacion de control manual
* Retorno al origen

Prueba

* Operacioén en 1 paso
* Retorno al origen

Monitorizacion

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

Alarma

e Visualizacion de la alarma activa
¢ Reinicio de alarma

Ajuste de TB

* Reconexion del eje

¢ Ajuste del modo sencillo/normal
* Ajuste de los datos de paso y
seleccion de elementos para la
funcién de monitorizacion

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Menu

Datos

Datos
Monitorizacion
"Jog" (control manual)

N¢ datos de paso
Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo
(Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion)

Prueba

Alarma

Monitorizacion

Ajuste de TB

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

"Jog" (control manual)

Retorno al origen
Operacion de control manual

Prueba

Operacioén en 1 paso

33

Alarma

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

Reconexién
Sencillo/Normal
Ajuste de elemento

O



Modo normal

Consola de programacion Serie LE C

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Seleccioén del
modelo

Funcién Descripcion Menu Datos de paso —
Datos de paso | » Ajuste de los datos de paso Datos de paso N° datos de paso [
Parédmet N , Parametro MOD movimiento

arametros Ajuste de parametros Monitorizacion Velocidad
¢ Operacion de control manual / Prueba Posicion >
Movimiento a velocidad constante Alarma Aceleracion o) o
¢ Retorno al origen Archivado Deceleracion ald
« Accionamiento de prueba Ajuste de TB Fuerza de empuije Z (=
Prueba (especificar un maximo de 5 Reconexion Disparador LV S
datos de paso y operar) Velocidad de empuje s
» Salida obligatoria (salida de sefal Fuerza de posicionamientd @O/
obligatoria, salida de terminal Areat, 2 &
obligatoria) Posicion de entrada o
e . . — o
Mon!tor!zac!gn de aCClOpamlemO. Parametros Aiuste basico | §
* Monitorizacion de la sefial de salida L Basico =len
Monitorizacion | « Monitorizacion de la sefial de entrada ORIG Ajuste del ORIG. | gl
+ Monitorizacién del terminal de salida =W
* Monitorizacion del terminal de entrada Monitorizacion Monitor DRV -~
e Visualizacion de la alarma activa Accionamiento Posicién, Velocidad, Par
Alarma (Reinicio de alarma) Sefial de salida N® pasos
¢ Visualizacion del registro de alarmasg Sefal de entrada N¢ ultimo paso I
Terminal de entrada
* Guardado de datos Terminal de entrada| |1 Monitoriz. sefial de salidd
Guarda los datos de paso y los
parametros del controlador que Prueba —{ Monitoriz. sefal de entrada| g
se esta utilizando para
comunicacion (se pueden guardar ggt(i/r’\r:lc?;/I%RI G —{ Monitoriza. terminal de salid4 8
4 archivos, con un conjunto de ) i ) T -
. datos de paso parém]etros Accionamiento de pruebg —{ Monitoriz. terminal de entrad4 -
Archivado o y . Salida obligatoria
definidos en cada archivo).
* Carga en el controlador Alarma ALARMA activa
Carga los datos guardados en la — ALARMA activa Visualiz. alarma activa o
consola de programacion en el Registro de ALARMA Reinicio de alarma .
controlador que se esta (&}
utilizando para comunicacion. Archivado Visualiz. registro de ALARM IiIJ
* Eliminacion de datos guardados. — Guardado de datos Visualiz. entradas al registrg
¢ Ajuste de visualizacién Carga en el controlador
(modo Sencillo/Normal) Eliminacién de archivog
¢ Ajuste del idioma (Japonés/Inglés) . -
* Ajuste de retroiluminacion A|ust.e de TB o
Ajuste de TB * Ajuste del contraste de la LCD S(_ancnlo/NormaI %)
« Ajuste del sonido de pitido Idioma w
 Max. conexiones del eje Retroiluminacion -~
« Unidad de distancia | Contraste de LCD
(mm/pulgadas) Pitido
Reconexion °R ion del ei Max. conexiones del eje
econexion del eje Contrasefia <
Unidad de distancia %
— Reconexién |-_||J
Dimensiones
34.5
Ne Descripcion Funcion S
(=3
1 | LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion) =4 §
(<5
2 | Anilla Una anilla para colgar la consola de programacion 8 -281
3 | setad .| Bloguea y detiene el funcionamiento cuando se pulsa. § 3
¢la de emergencia| g bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha. S
4 | Protec. conmutador de parada | Un protector para el conmutador de parada .

22.5

Conmutador de
5 | habilitacion

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
funcion de prueba del control manual (jog). Otras

(opcional) funciones como el cambio de datos no estan incluidas.
6 | Selector Selector para cada entrada
7 | Cable Longitud: 3 metros

8 | Conector

Un conector conectado a CN4 del controlador

SvVC
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Unidad GW

Serie LEC-

Forma

de pedido

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

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

L LEC-G

Protocolos de buses de campo aplicables ®

-1

MfZ

MJ2 CC-Link Ver. 2.0

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

L J
-
\

LEC-

{

Nota) El rail DIN no esta incluido.

Pidalo por separado.

CG1/|-

L ’

Modelo de cabIeO—I

4

Conector de derivacion

Resistencia final

Caracteristicas técnicas

LEC-CGD .-
Conector de derivaciénI ‘ '

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

LEC-CGR

Cable entre derivaciones

Modelo LEC-GMJ2[] LEC-GDN1[] LEC-GPR1[] LEC-GEN1L[]
. __ |Red de buses de CC-Link DeviceNet™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
Sistema aplicable — — —
Versién Nota 1) Ver. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9.6 k/19.2 k/45.45 k/
Velocidad de comunicacion [bps] | 120 /625 K25 M 125 k/250 k/500 k | 93.75 k/187.5 k/500 K/ 10 M/100 M
/5 M/10 M 1.5 M/3 M/6 M/12 M
Archivo de configuracion Nota 2) — Archivo EDS Archivo GSD Archivo EDS
Caracteristicas 4 estaciones Entrada 896 puntos,
técnicas de Area de ocupacion /0 ocupadas | 108 palabras Entrada 200 bytes | Entrada 57 palabras | Entrada 256 bytes
comunicacion P (ajuste 8 veces) | Saida8% puntos, | Salida 200 bytes Salida 57 palabras Salida 256 bytes
108 palabras
Alimentacion de | Tension de alimentacion [V]"6 — 11a25VDC — —
comunicacion | Consumo de corriente interna [mA] — 100 — —
Caracteristicas técnicas del conector de comunicacion | Conector (Accesorio) | Conector (Accesorio) | Multiconector sub-D RJ45
Resistencia de terminacion No incluida No incluida No incluida No incluida
Tension de alimentacién [V] Nota 6) 24 VDC +10%
Consumo No conectado a teaching box 200
de corriente [mA] | Conectado a teaching box 300
Terminal de salida EMG 30VDC 1A
Controlador Controladores aplicables Serie LECP6, Serie LECA6
Caracteristicas Velocidad de comunicacién [bps]Nota3) 115.2 k/230.4 k
técnicas Nimero méx. de controladores conectables o4 12 | 8 Nota 5) 5 12
Accesorios Conector de alimentacion, conector de comunicacion Conector de alimentacién

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

—10 a 60 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 0 menos (sin condensacion)

Peso [g]

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

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

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

ZSNC
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Serie LEC-G

Guia sobre el tiempo de respuesta de comunicacion

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

400
350
300
250
200
150
100

Tiempo de respuesta [ms]

50
0

]

/

1 2

3

4

5 6 7

8

9 10 11 12

Numero de controladores que se pueden conectar (unidad)

Dimensiones

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

los controladores.

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

Montaje con tornillo (LEC-GLILIL])

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

(85)

82

1
el

04.5

Para montaje del cuerpo

(35)

170
152.2

'

]
BE

-y

i

Bo o Bl Was s

161

L
[Tl ]

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP

(87.9)

82

1

e

24.5

Para montaje del cuerpo

(35)

170
152.2

161

18.2

Para montaje del cuerpo

Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™

(85)

82

04.5

1 Para montaje del cuerpo

e

(35)

170
152.2

Protocolo de buses de campo aplicable:

85
82

%o W0 Boflc WWles o

161

04.5

1 Para montaje del cuerpo

-

170
152.2

EH
Lz
! 18.2
4.5
Para montaje del cuerpo
EtherNet/IP™
(35)
31
ear LE
maprr 8
[B]] s
A==
2]
i o
Hl

LI

=

18.2

4.5
Para montaje del cuerpo

BMarca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
’-
2 S\VC
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Seleccioén del
modelo

” LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

’[

LECP6

LEC-G

LECP1

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



Dimensiones

unidad aw Serie LEC-G

Montaje en rail DIN (LEC-GLILILID)

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

(85)
82
d
N
i 3
l i9
|
(95)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

(35)
31

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

170
152.2

Srrud

Protocolo de buses de campo aplicable: PROFIBUS DP

(87.9)
82
]
B
o
g <
©
5 h
] v.f-;;;
= P8
(98)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

(35)
31

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

Rail DIN

AXT100-DR-[]

# Para [, introduzca un nimero indicado en el apartado “N2” de la tabla inferior.

170
152.2

161

Véanse las dimensiones anteriores para las dimensiones de montaje.

Protocolo de buses de campo aplicable: DeviceNet™

(85) (35)
82 31
1
L
i - Z
Zla
N o3
! b = ©
© [
B ®©
L gl 3l ol o
] ol S ~ s
i el —
o) Q| ¢
w0 R
. o
i .g ‘8
S|
3l 3
Ll o
A o
o @
ol &
1 - &
(95) (j;" * 33 o)

* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

Protocolo de buses de campo aplicable: EtherNet/IP™

(85) (35)
82 31
A
- =4
2 5
of 93 al
i 3 K
B ©
Q
h 8 3o :
e o O & v
B = a —
| g 3 8
S| o
g e
S &
3l 3
Ll o
A o
8 5
] 2| s
e
(95)
* Montaje sobre rail DIN (35 mm)
L
7.5 12.5 (Paso) 5.25

(85
(25)

4- NN N N N NN
PRI

0

0

135,

Dimension L [mm]

Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 | 12 | 13 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 [ 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 185.5| 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
Ne 21 | 22 | 23 | 24 | 25 | 26 | 27 | 28 | 29 | 30 | 31 | 32 | 33 | 34 | 35 | 36 | 37 | 38 | 39 | 40
L 273 | 285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 | 360.5| 373 |385.5 | 398 | 410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 |5105

BMarca registrada DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA. EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
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C€ N

Controlador sin programacion

Serie LECP1

Forma de pedido

Controlador
Motor compatible

LECP

, LEPY10K-50

— | Montaje con tornillo lRef. del actuador

D Nota) | Montaje en rail DIN

(Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las

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

Nota) El rail DIN no esta incluido. opciones del actuador)

N2 de datos de paso (puntos)

Pidalo por separado. Ejemplo: Introduzca “LEPY10K-50" para el modelo

LEPY10K-50U-R11N1.

|_1 [14 (sin programacién) |

Longitud del cable 1/0 [m]

— Sin cable * Si se selecciona el modelo equipado con
Tipo I/O en paralelo & 1 15 controlador durante el pedido de la serie LE,
N NPN 3 3 no necesita pedir este controlador.
P PNP 5 5

A\ Precaucion

[Productos conformes a CE]

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

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

[Productos conformes a UL]

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

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

Compruebe la compatibilidad de la
combinacién controlador-actuador.

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

Especificaciones

Caracteristicas técnicas basicas

Elemento

LECP1

Motor compatible

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién Nota 1)

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

Entrada en paralelo

6 entradas (aislamiento de fotoacoplador)

Salida en paralelo

6 salidas (aislamiento de fotoacoplador)

Puntos de parada

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

Encoder compatible

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Comunicacion en serie

RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria

EEPROM

LED indicador

LED (verde) y LED (rojo)

Display LED de 7 segmentos o2

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

Control de bloqueo

Terminal de desbloqueo forzado Nota 4)

Longitud de cable [m]

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

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temp. de trabajo [°C]

0 a 40 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacién)

Rango de temp. de almacenamiento [‘C]

—10 a 60 (sin congelacién)

Rango de humedad de almacenamiento % HR]

90 o inferior (sin condensacién)

Resistencia al aislamiento [MQ]

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

Peso [g]

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

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencion de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al controlador. Cuando se requiera
la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el controlador con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Para mas informacion, consulte el manual de funcionamiento de cada actuador, etc.

Nota 3) Los nimeros "10" a

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

AlbcldEF

Display decimal
Display hexadecimal

A b c d E F

Nota 4) Aplicable al bloqueo no magnetizante.

O
g
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Series LECP1

Detalles de controlador

Detalles

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

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

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

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

Conmutar el modo entre manual y automatico.

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

Decidir los ajustes o realizar una operacién en modo manual.

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

Control manual con movimiento hacia delante y maniobra.

Control manual con movimiento hacia atras y maniobra.

16 velocidades de avance disponibles.

16 velocidades de retroceso disponibles.

16 pasos de aceleracién para avance disponibles.

16 pasos de aceleracion para retroceso disponibles.

Conectar el cable de alimentacion.

Conectar el conector del motor.

Conectar el conector del encoder.

Conectar el cable E/S.

— / Ne | Display Descripcion
@ (D | PWR |LED de alimentacién
)
@) ALM LED de alarma
/ ® - Cubierta
/@ @ - FG
® — Selector de modo
® — LED de 7 segmentos
@ SET Botén de ajuste
4 3 — Conmutador de selec. de posicin
©) MANUAL Botc,)n de avance manual
Botdn de retroceso manual
/@ an SPEED Selector de velocidad de avance
@ Selector de velocidad de retroceso
(E) ACCEL Selector de aceleralcl\on de avance
Selector de aceleracion de retroceso
a CN1 Conector de alimentacion
CN2 Conector del motor
2 (2 | CN3  |Conector del encoder
CN4 Conector E/S

Montaje

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

(Instalacién con 2 tornillos M4)

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

a tierra como se muestra.

Cable de toma a tierra

Direccién de montaje :>

—

Direccién de montaje :>H

Tornillo M4
Cable con terminal de engarce

Arandela de bloqueo dentada

B

/A Precaucion

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

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

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

wi- X
~ Vista ampliada del extremo del destornillador
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Dimensiones

Controlador sin programaciéon Serie LE CP 1

Montaje con tornillo (LECLI1LILI-[])

85

1.2

Montaje en rail DIN (LECL1LICID-[])

85

24.2

35

O

Conector I/O CN4

Conector de encoder CN3

38
362
0 18.1
<
7 g 8

4.5

para montaje del cuerpo

133.2 (cuando se retira el rail DIN)

Conector del motor CN2

Conector de alimentacién CN1

04.5

para montaje del cuerpo

i \

\ ’
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\ 4

i \
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38
36.2
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Serie LECP1

Ejemplo 1 de cableado

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

]Conector de alimentacion: CN1

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

comtin () BK RLS son comunes (-).

M24V  |Blanco Alimentacion Alimentacion del motor (+)

del motor (+) suministrada al controlador

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

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

C24V |Marrén

Ejemplo 2 de cableado

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

] Conector I/0 en paralelo: CN4

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

Temporizacion de senal

(1) Retorno al origen

Alimentacion | ST IR T AT 24V
! : 1IN0 a 3todas en ON | oV
LN ON
Entrada| INO-3 .“ I I OFF
i R ON
BUSY \
—_— I—‘ OFF
Salida | OUTO0-3
y

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

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

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

(2) Operacion de posicionamiento

Alimentacién 24V
oV
ON
Entrada| INO-3 V 4 OFF
N A K
. / ON
OuUTO0-3 d
/]‘ - OFF
Salida <«
BUSY .
Liberacion
Bloqueo externo .
Mantenimiento
Velocidad ﬂ— 0 mm/s
Operacion de posicionamiento

L
| Las sefiales de salida OUT0-3 estan en O i
H
1
1

(3) Parada por corte (parada de reinicio)

Alimentacién 24V
oV
ON
INO-3 v/.//// OFF
Entrada i 4
RESET o [ ’
;: ’: \“‘ *
H \, ON
ouTo-3 ! \,
. — = OFF
Salida \H 1
BUSY :
h
: Liberacion
Bloqueo externo o
Mantenimiento
Velocidad Parada por corte durante 0 mm/s
operacion de posicionamiento.

(4) Parada por sefal STOP

Alimentacién
INO-3 v/.////A
Entrada i 4
STOP b I I
ouTO-3 wi
y T
Salida | BUSY % L
X
+ ALARM | 3

Blogueo externo

Velocidad

7

Parada por sefal STOP durante
operacion de posicionamiento.

Entrada

Salida

iSalida de alarmal

= “«ALARM” se expresan como circuito I6gico negativo.

O
2

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

Liberacion
Mantenimiento

0 mm/s

ON
OFF

ON
OFF

42

Seleccioén del
modelo

” LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

’[

LECP6

LEC-G

LECP1

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



Serie LECP1

Opciones: Cable del actuador

[Cable robdtico para el motor paso a paso (Servo/24 VDC), cable estandar]
LE-CP- —I___| LE-CP-élLongitud de cable: 1.5m, 3 m,5m

Lado del controlador

Conector C (14.2)

(N2 de terminal) 1 w ) & (N de terminal)
) 5FE=—6 — — = T Al B
Longitud de cable (L) [m] 2 (35) SR i 7 Elﬂ
1 1.5 1 1.;' 2 = — @ A6 F'B6
3 3 15 llLli 16 Conector A = 1
5 5 (10) (30.7) L (11) (14.7)
# 8B .
8 8 LE'CP-AclLOI'IgItUd de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Lado del controlador
5 .
A 10* (+ Bajo demanda) - Conector G~ (14.2)
B 15 g 5 —
C 20" (N° de terminal) ; i@ 2 . Lado del actuador S g (':91 de term:;al)
— —— _
+ Bajo demanda (sélo cable robético) ',:[ ! }% § ; H'il
o 5 A6 F=1B6
) —
- 9 ~ 14.7
Tipo de cable® (30.7) | CmeetorA_ | L Conector D (11) (e
Cable robético
- Cable flexible o N de terminal N2 de terminal
( ) Circuito |4/ conector A Color del cable| 4o ¢onector ¢
S Cable estandar A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/- A-3 Azul 4
Ne de terminal
_ Apantallamiento __ Color del cable e &/ ccior
Vce B-4 T v Marrén 12
Tierra A-4 /l | XXX /l | Negro 13
A B-5 T . T . Rojo 7
A A-5 ' ;‘ HXXXX . ,.‘ Negro 6
B B-6 + + Naranja 9
B A6 ! J OO ﬁ,/ Negro 8
7777777777777777777 — 3

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

Lado del actuador Lado del controlador
) (Ne de terminal) Conector A g ConectorC ~ (14.2) (N2 de terminal)
Longitud de cable (L) [m] 1 =10 = T < AR B
1 1.5 5'5 6 (13.5) Eﬂ:____l ‘ I < a6 !E",I B6
3 3 12 ST : , ‘ - M B1
> > 15 iﬁh 16 - N ConectorB 5 c A B3
8 ™ 0o |(30.7) o= 8 L ) (14.7)
* 8B .
A 10 LE-CP- x¢ /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
k .
B 15 (* Bajo demanda)
C 20* Lado del controlador
_Lado del actuador ®| 0] -
* Bajo demanda (slo cable robético) (Ne de terminal) Conector A § 8 Conector € (14.2) (N2 de terminal)
- e =: = = M
ST Syl ] ~ pedt il e
Con bloqueo y sensor . = N A1 B1
> | )Y [
ST ] ek
. ConectorB 3
Tipo de cablee® @) [ & L (14.7)
Cable robotico L Ne de terminal Ne de terminal
— (Cable flexible) Cheuie del conector A Color del cable| 4o conector ¢
L A B-1 Marrén 2
S Cable estandar A A Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/- A-3 Azul 4
NE de terminal
_ Apantallamiento___ Color del cable | e &0/ ior
Vce B-4 - - Marrén 12
Tierra A-4 ,-l + HXXXX ,-l + Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 T ;‘ HXXXX T ;‘ Negro 6
B B-6 + t Naranja 9
: Bs I o e — 9
— T4 — 3
L Ne de terminal
(Chrinfits de conector B
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Blogueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) Nota) B-3 Marrén 1
Nota) No utilizado para la serie LE. [ Sensor (=) Nota) A-3 XXX Azul 2
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Controlador del motor paso a paso C € A
C Us

Serie LECPA o

Seleccioén del
modelo

N
. >
Forma de pedido sl
o Ll
3 -l
&\ Precaucion LECP|AN|1|| |-|LEPY10K-50 ¢
[Productos conformes a CE] %
( La conformidad EMC ha sido comprobada l I o
combinando los actuadores eléctricos de Modelo de controlador . . @
la serie LEP con los controladores de la AN | Modelo de entrada de pulsos (NPN) eMontaje del driver o
serie LECPA. — Montaje con tornillo 9
La  conformidad electromagnética AP_| Modelo de entrada de pulsos (PNP) D Nota) | Montaje en rail DIN §
depende de la configuracion del panel de Nota) El rail DIN no estd incluido 5|9
control dgl cllen}e y de la relacion con Longitud del cable 1/0 [m] Pidalo por separado. 2 o
otros equipos eléctricos y cableados. Por — Ninguno I._IIJ
tanto, no serd posible certificar la ®
conformidad con la directiva EMC de los « La entrada de impulsos sdlo se 1 1.5 Ref. del actuador
componentes de SMC que hayan sido puede utilizar con diferencial. Los |3 3 (Excepto las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador)
incorporados al equipo del cliente bajo cables de 1.5 m sélo se pueden |5 5" Ejemplo: Introduzca "LEPY10K-50" para el modelo
condiciones reales de- funcionamiento. usar con colector abierto. LEPY10K-50U-R1AN1. (I W—
Como resultado, es necesario que el
lient be la conformidad final
E(fﬂ: dc‘g;?vr:e;wg dceolnaor:\rz;jnarilgay = Si se selecciona el modelo equipado con driver durante el pedido de la serie LE, no necesita pedir este controlador. ©
del equipo como un todo. o
(2) Para la serie LECPA (driver de motor
pe0 @ peso). o canomicad EUC 1w | (| river se vende como una unidad independiente tras ) 8
sido probada instalando un kit de filtro de p |
fuidos (LEC-NFA). el ajuste de un actuador compatible.
Véase el kit de filtro de ruidos en la pag. -
66. Consulte el Manual de funcionamiento Compruebe la compatibilidad deta
de LECPA para la instalacin. combinacién driver-actuador. T
[Productos conformes a UL] T (5
Cuando se requiera la conformidad con el <Compruebe lo siguiente antes del uso> . iEPY‘IIJK 50 6
estdndar UL, deberd utiizarse el actuador (D Compruebe la referencia en la etiqueta del actuador. —_— w
eléctrico y el driver con una fuente de L . i |
alimentacion de clase 2 compatble con Debe coincidir con la etiqueta del driver. !
uL1310. (2 Compruebe que la configuracién I/0 en paralelo coincide (NPN o PNP). )
- J
# Consulte el manual de funcionamiento sobre el uso de los productos. Descargueselo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu
-
” - r'd - m
Caracteristicas técnicas 8
.|
Elemento LECPA
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Tension de alimentacion: 24 VDC £10%
Alimentacién Nota 1) Consumo max. de corriente: 3 A (max. 5 A) Nota 2) <
[Incluyendo la alimentacion del accionamiento del motor, la alimentacion de control, la parada y el desbloqueo] o
Entrada en paralelo 5 entradas (excepto aislamiento de fotoacoplador, terminal de entrada de impulsos, terminal COM) 8
Salida en paralelo 9 salidas (aislamiento de fotoacoplador) I

Frecuencia maxima: 60 kpps (colector abierto), 200 kpps (diferencial)

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

Encoder compatible Fase A/B incremental (resolucién del encoder: 800 pulsos/giro)
Comunicacion en serie RS485 (segun protocolo Modbus)

Memoria EEPROM

LED indicador LED (verde) y LED (rojo)

Control de bloqueo Terminal de desbloqueo forzado Nota 3)

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

Precauciones especificas
del producto

Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 o menos

Sistema de refrigeracion Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C] 0 a 40 (sin congelacioén) —
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C] —10 a 60 (sin congelacion)

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

Resistencia al aislamiento [MQ] Entre la carcasa y el terminal SG: 50 (500 VDC)

Peso [g] 120 (Montaje con tornillo), 140 (Montaje en rail DIN)

Nota 1) No utilice un suministro eléctrico de "tipo prevencién de la corriente de entrada" para suministrar alimentacion de entrada al driver. Cuando se requiera la
conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el driver con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310.
Nota 2) El consumo de corriente varia segun el modelo de actuador. Consulte las caracteristicas técnicas del actuador para ver mas detalles.
Nota 3) Aplicable al bloqueo no magnetizante.
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Serie LECPA

Forma de montaje

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

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

Direccion de montaje

o F,@j

ﬁ #

Rail DIN Rail DIN

©
N %
Direccion de montaje :> {

| |

ﬁ Adaptador para montaje en rail DIN

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

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

Rail DIN L
75 12.5 5.25
AXT100-DR-[] T (Paso)
* Para [J, introduzca un ndmero indicado en el apartado “N®” de la tabla inferior. B © a P R R R Ry
Véanse las dimensiones de montaje en la pag. 46. ey R i i s i i i -
0
. . 1.25
Dimension L [mm] b
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5

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

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

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

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

Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

a) Montaje con tornillo (LECPALII-[])

66

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

1.2

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

Conector I/O en paralelo CN5

125

Conector I/O en serie CN4

Conector de encoder CN3

Conector de alimentacién del motor CN2

Conector de alimentaciéon CN1

b) Montaje en rail DIN (LECPACIID-[)

76

39.2

Bised

e |

35

=

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

Ejemplo 1 de cableado

\* Montaje sobre rail DIN (35 mm)

35

————

04.5
para montaje del cuerpo

'& W (Modelo de montaje con tornillo)

2\
S
L
| o5
o o //f —
— o
2 3 %
L
ows| LY
L
L{
s
(.5
= I :
N |
4.5
para montaje del cuerpo
(Modelo de montaje con tornillo)
35

148.2 (cuando se retira el rail DIN)

142.3 (cuando se bloguea el rail DIN)

109

=
fnnl

5

gC_Je [ =Bl
[ ]

\ Conector de alimentacion: CN1

+ El enchufe de alimentacién es un accesorio.

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

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

SVC

O

Enchufe de alimentacién para LECPA

oV
M24V
EMG

ca4v
BK RLS
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Seleccioén del
modelo

” LEPY

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEPS

’[

LEC-G LECP6

LECP1

LECPA

Precauciones especificas
del producto

|



serie LECPA

Ejemplo 2 de cableado

] Conector I/0 en paralelo: CN5

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

LECPANCIC-CI (NPN)
Aee,
Nombre delterminal| -~ Funcion  |N®depin| -y-===--- ; para sefal I/O
COM+ 24V 1 T {1
COM- oV 2
NP+ Sefial de impulsos 3
NP- Sedal de impulsos 4
- N Nota 1)
PP+ Senal de impulsos 5
PP- Sefial de impulsos 6
SETUP Entrada 7
RESET Entrada 8
SVON Entrada 9
CLR Entrada 10
TL Entrada 11
TLOUT Salida 12 {Cargal—¢
WAREA Salida 13 {Cargal—¢
BUSY Salida 14 {Carga—+
SETON Salida 15 {Cargal—¢
INP Salida 16 {Carga—+
SVRE Salida 17 {Cargal—¢
«ESTOPM=22|  Salida 18 {Cargal—¢
<ALARM™22)|  Salida 19 {Cargal—¢
AREA Salida 20 {Carga—
Terminal
FG redondo
0.5-5

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

Senal de entrada

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

CLR Reinicio de direccion

TL Instruccién para la operacién de empuje

Detalles de cableado de la sefal de impulsos

LECPAPLILI-[1(PNP)
A

Nombre delterminal] ~ Funcion Ne de pin 'S para sefal I/O
COM+ 24V - {
COM- oV —

NP+ Senal de impulsos

NP- | Sefial de impulsos

PP+ Sefial de impulsos Nota 1)

PP— | Sefal deimpulsos

SETUP | Entrada —

RESET | Entrada :

SVON Entrada —

CLR Entrada

L Entrada -

TLOUT Salida : {Cargal

WAREA |  Salida : [Cargal

BUSY | salida L Cargal

SETON Salida : [Cargal

INP Salida — [Cargal

SVRE | Salida - Carga———+
+ESTOP"=2|  Salida : [Cargal
ALARM™22]  Salida L [Cargal

AREA Salida i {Carga}

r e [
0.5-5

Senal de salida

Nombre Detalles
BUSY Salida cuando el actuador esta en funcionamiento
SETON Salidas durante el retorno al origen
INP Salida cuando se alcanza la posicién objetivo
SVRE Salida cuando el servoaccionamiento esta activado
*ESTOP Nota3)|  No hay salida cuando se ordena la parada EMG
*ALARM Nota 3) No hay salida cuando se genera la alarma
AREA Salida dentro del rango de ajuste de salida del drea
WAREA Salida dentro del rango de ajuste de salida de W-AREA
TLOUT Salidas durante la operacion de empuje

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

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

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

°| a salida de sefial de impulsos de la unida

Tensién de alimentacién de
i
! Unidad de

la sefal de impulsos

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

47

de corrignte R N0

d de posicionamiento es una salida de colector abierto

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

Tensién de alimentacion de
la sefial de impulsos

Caracteristicas de la resistencia
limitadora de corriente R

24 VDC +10%

3.3 kQ+5% (0.5 W 0 mas)

5 VDC 5%

390 Q+5% (0.1 W 0 mas)




Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

)
°
c 9
O ©
83
Temporizacion de senal 3 E
[0}
. n
Retorno al origen
—
Alimentacion 24V -
— ov
ON
SVON OFF
Entrada >=
SETUP | o8
E
BUSY ON 3
OFF K]
>
3
SVRE b
@ (
o
SETON ®©
o
Salida @
o
INP v 5|0
i gla
1" S m
*ALARM b |
+*ESTOP R
— I
Velocidad :: = 0 mm/s
o ©
Retorno alorigen |} | o
fmmmmm oo S — , O
1 Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" del pardmetro | L
1 bésico, INP se activard; en caso contrario, permanecerd desactivado. E |
= "+xALARM" y "+ESTOP" se expresan como circuito I6gico negativo.
(&)
.z . - e . 1
Operacmn de poswlonamlento Operacmn de empuje (&)
ON ON w
TL
Sehal de i | OFF _I OFF -
Entrada | ©€hal deImpuisos Entrada
Sefal de impulsos ""“III"""""""
ON ON ™
TLOUT
OFF —I OFF o
O
Salida BUSY Salida BUSY I'_IIJ
INP n . INP 'n|
i i <
Velocidad i 0 mm/s _\— { o.
| T T . —_— 1 1
Operacién de posicionamignto Velocidad . 0 0 mm/s o
o Operacion de empuje | I._IIJ

9 [ " H H H A
Si el actuador se encuentra dentro del rango de "Pos. centrada" de los datos i ! Si la fuerza de empuije actual supera el valor "disparador
! de paso, INP se activara; en caso contrario, permanecera desactivado. H i LV" de los datos de paso, la sefial INP se activara.

gy g gy g g g g g g g SR —— 1

Nota) Si la operacién de empuje se detiene porque no hay desviacion
de impulsos, la pieza mévil del actuador puede vibrar.

Reinicio de alarma

! PP
! Reinicio de alarma

Precauciones especificas
del producto

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

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

O
g
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Serie LECPA

Opciones: Cable del actuador

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

LE _ CP —_— _D LE-CP-é/Longitud de cable: 1.5m,3 m,5m Lado del controlador

ConectorC ~ (14.2)
; Lado del actuador .
. (N°de terminal) 1_gg5 2 S o < (N2 de terminal)
Longitud de cable (L) [m] (13.5) Si: 6 o __ 8 = A B1
L 1.5 e, SN T ¥
3 3 |§|‘ = == @ A6 B6
15416 Conector A = Uy
5 5 10 (30.7) L (11) (14.7)
8 8*
A 10* -
B 15% LE-CP- xc /Longitud de cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
- . Lado del controlador
Cc 20* (* Producto bajo demanda) —_—
* Producto bajo demanda I~ Conector C_  (14,2)
(cable robético tinicamente) (N° de terminal) ;g Lado del actuador 0 g (N° de terminal)
] o — = Al B1
Modelo de cable ® (13.5) N~ }_/_[i} — i
_ Cable robético i T & s M6
(Cable flexible) Conector A S = (14.7)
S Cable estandar (30.7) = L Conector D (11)
L N de terminal Ne de terminal
Chifits del conector A sty 6lel el del conector C
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
B A-2 Amarillo 5
COM-A/COM B-3 Verde 3
COM-B/— A-3 Azul 4
Ne de terminal
_ Apantallamiento __ Color del cable)| ge/conector D
Vce B-4 T T Marrén 12
Tierra A4 /I | XXX /I | Negro 13
A B-5 T + T + Rojo 7
A A-5 ' ,u‘ HXXXX . ,.‘ Negro 6
B B-6 + + Naranja 9
B A6 L XXX ﬁ,‘/ Negro 8
7777777777777777777 — 3
Y
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Controlador del motor paso a paso Serie LE CPA

Seleccioén del
modelo

Opciones
[Cable 1/O] —
LEC-CL5-1 B
Modelo de cable |/ol lLongitud de cable I/O (L) >
[[L5 | ParaLECPA | 1 1.5m sla
3 3 m* <) Ll
5 5m* 3 =l
= La entrada de impulsos sélo se <\>3
puede utilizar con diferencial. Los g
cables de 1.5 m sélo se pueden g
usar con colector abierto. N2 de | Colordel |Marca en |Color de Nede | Colordel |Marcaen Colorde| |
pin | aislamiento | el cable |lamarca pin | aislamiento | elcable |lamarca| | ©
L 1 Marrén claro| m Negro 12  [Marrdnclaro] m ®m | Rojo §
(12) 2 |Marrénclaro| m Rojo 13 Amarillo mEm |Negro| |2 n
20 19 3 Amarillo u Negro 14 Amarillo EE | Rojo % o
= §§ 4 Amarillo u Rojo 15 |Verdeclaro| mm [Negro =W
o 1E N W gg | |ES 5 |Verdeclao| m  [Negro 16 | Verdeclaro| mm | Rojo -~
AN\ <1885 6 |Verdeclaro| m Roj 17 Gri Em N
4 EE jo ris egro
(25) | (10) (40) == 7 Gris ] Negro 18 Gris HE | Rojo
(45) 2 1 8 Gris [ Rojo 19 Blanco | mm [Negro| |
100 410 9 Blanco u Negro 20 Blanco mE | Rojo
- Nimero de hilos| 20 10 | Blanco | @ | Rojo | [Temid Verd
Tamafio AWG| 24 11 [Marronclar)] mm |Negro| | 5.5 erae g
O
Ll
.|
: , o
[Juego de filtros de ruidos] %)
Driver del motor paso a paso (modelo de entrada de pulsos) L_IIJ
Contenido del kit: 2 filtros de ruido -
(Fabricados por WURTH ELEKTRONIK: 74271222) E.)
1T
(] o J
R W — /an)
8 — "
% <
(42.2) (28.8) = o
O
Ll
= Consulte el Manual de funcionamiento de la serie LECPA para la instalacion. -
g
i
g8
8 9
5
§ =]
&
—
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Serie LE C (_Compatible con Windows®XP, Windows®7)

Software de ajuste del controlador / LEC-W2

Forma de pedido

(D Software de configuracion L E C - W2

del controlador

ﬂ Software de configuracion del controladorI

2 Cable de (3 Cable USB (disponible en japonés e inglés)
l comunicacion (Tipo A-miniB) e
E‘ ..... ) j-_‘”"k‘El =R ——_ Contenido
. o PC (D Software de configuracion del controlador (CD-ROM)
: (2) Cable de comunicacién
(3 Cable USB

(Cable entre el PC y la unidad de conversién)

Controladores/Drivers compatibles

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

Requisitos de hardware

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

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

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

Ejemplo de pantalla

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

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

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

ma [l i e
m i ot |

1.00

T s (Y

.00
1.00
1.00
1.00

ma 4

m [

e -t

Move Spost 210 [meni/snc] Move distance Mo

| H -
| T — | . | ! ——a—ls o ::é.:'
_—_e— ; — i
T Wi

Facil manejo y sencillo ajuste

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

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

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

Ajustes detallados

@ Los datos de paso se pueden ajustar en detalle.

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

@ Posibilidad de ajustar los parametros.

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

% S\VC



Serie LEC

c € ¢\ us

i RoHS | £
e}
Consola de programacion / LEC-T1 e
Q
o
3 E
o)
n
Forma de pedido ___
N
| 11 3
Conmutador de habiltacion Consola de programacién Conmutador de habilitacién |S| 1w
(opcional) Ni =
— Inguno N
Longitud de cable [m] S | Equipado con conmutador de habilitacién | | S
| 3 | 3 | * Conmutador de bloqueo para funcién %
de prueba y control manual (JOG) g
B Conmutador de parada R . &
7 Idioma inicial c dor d d 3
% J Japonés onmyta or de parada ;
é E Inglés G | Equipado con conmutador de parada | 8
2 * El idioma visualizado se puede cambiar entre Inglés o Japonés. g g_)
7 g e . s
Caracteristicas técnicas IilJ
Elemento Descripcion
Funciones estandar Detector Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional) |
e Visualizacion de caracteres chinos. || ongitud de cable [m] 3
e Se incluye el conmutador de parada. |proteccisn IP64 (excepto el conector) o
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50 8
Opcidn Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o menos (sin condensacion) |
¢ Se incluye el conmutador de Peso [g] 350 (excepto el cable)
habilitacion. [Productos conformes a CE]
La conformidad EMC de la teaching box ha sido comprobada con el controlador de motor paso a paso
de la serie LECP6 (servo/24 VDC) y el actuador aplicable. (.5
[Productos conformes a UL] (&)
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, debera utilizarse el actuador eléctrico y el driver L
con una fuente de alimentacion de clase 2 compatible con UL1310. |
Modo sencillo
FUNcion Detalles Diagrama de flujo de las operaciones del menu a
. Menu Datos (&)
Datos d * Ajuste de los datos de paso
a'os Ce paso ! — P Datos N¢ datos de paso w
Control manual |* ©Peracion de control manual Monitor Ajuste de 2 elementos seleccionados abajo -l
* Retorno al origen Control manual Ver. 1.5
b * Operacion en 1 paso Nota 1) Prueba Posicion, Velocidad, Fuerza, Aceleracion, Deceleracion
rueba * Retorno al origen ALM Ver. 2. <
* Visualizacién deleje y del ° de datos de paso Ajuste de TB Egswlrorg \:T-I\t;a\(;a‘d, F(;Je(;z; de mempujli, Afele(;ac(;on, ?eoi}grif|orkrM0:) Amrowrgwgto, » o
Monitor o Visualizacion de 2 elementos seleccionados VSparador -V, Telocoad de empue, Puerza de despiazamien'o, Area 1, ea 2, 05, entiaca 8
(Posicion, Velocidad, Fuerza). Monitor 0
¢ Visualizacion de la alarma activa Visualizacién del n® de pasos
ALM A _ ! .
* Reinicio de alarma Visualizacion de 2 elementos seleccionados abajo
« Reconexion del eje (Ver. 1.%x) (Posicion, Velocidad, Fuerza) -
¢ Ajuste del idioma visualizado 8
iy Control manual 5
Ajuste de TB (Ver. 2.x+) | - g2
* Ajuste del modo sencillo/normal Retorno al origen 235
o Ajuste de datos de paso y seleccion de Operacion de control manual 8
elementos para monitorizacion en modo sencillo 83
Prueba Nota 1) 3
Operacion en 1 paso &
—

Nota 1)

ALM

Visualizacion de la alarma activa
Reinicio de alarma

Ajuste de TB

No compatible con LECPA.

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

Elemento de ajuste

~
Z

SvVC
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Serie LEC

Modo normal

Diagrama de flujo de las operaciones del menu

Funcién Detalles Menu Datos de paso
Datos de paso | * Ajuste de los datos de paso Datos de paso N¢ datos de paso
. - - Parametro MOD movimiento
Pardmetro ¢ Ajuste de parametros Monitor Velocidad
e Operacion de control manual / Prueba Posicién
Movimiento a velocidad constante ALM Aceleracion
* Retorno al origen Archivo Deceleracion
¢ Accionamiento de prueba Nota 1) Ajuste de TB Fuerza de empuje
Prueba (especificar un maximo de 5 datos de paso y operar) Reconexion Disparador LV
» Salida forzada Velocidad de empuje
(salida de senal forzada, salida Fuerza de desplazamiento
de terminal forzada) Nota 2) Area 1,2

Y - - Posicién de entrada
¢ Monitorizacién de accionamiento

_ . Mon_itor.izac.igin dela se~ﬁal de salida Nota2) Parametro Ajuste basico |
Monitor * Monitorizacién de la sefial de entrada Nota2) L Basico
* Monitorizacion del terminal de salida ORIG Ajuste del ORIG. |
* Monitorizacion del terminal de entrada
* Visualizacion de la alarma activa Mopllor - Mor‘ut‘t’)r DRV -
ALM (Reinicio de alarma) Ac<3|onam|eqto Pgsmlon, Velocidad, Par
* Visualizacion del registro de alarmas = SerJaI de salida Nota 2) N® Qagos
Sefal de entrada Nota 2) Ne dltimo paso
* Guardado de datos Terminal de salida
Guarda los datos de paso y los Terminal de entrada —{ Monitorizacion de la sefial de salida |
parametros del driver que se esta
utilizando para comunicacion (se Prueba _‘ Monitorizacion de la sefial de entrada |
pueden guardar 4 archivos, con un JOG/MOVE T - -
conjunto de datos de paso y L Retorno al ORIG. —{ Monitorizacion del terminal de salida |
Archivo parametros defin.idos en cada archivo). Acc_ionamiento de prueba Nota 1) _{ Monitorizacion del terminal de emrada|
 Carga en el driver Salida forzada Nota 2)
Carga los datos guardados en la
teaching box en el driver que se esta ALM Estado
utilizando para comunicacion. — Estado Visualizacion de la alarma activa
* Eliminacion de datos guardados. Registro de ALARMA Reinicio de alarma
L[] k3
Proteccion de archivos (Ver. 2.4) Archivo Visualizacon delregistro de ALARMA
* Ajuste de visualizacion — Guardado de datos Visualizacion de las entradas al registro
(modo Sencillo/Normal) Carga en el driver
¢ Ajuste del idioma Eliminacion de archivos
(Japonés/Inglés) Proteccién de archivos (Ver. 2.#x)
Ajuste de TB ¢ Ajuste de retroiluminacion .
* Ajuste del contraste de la LCD Ajuste de TB
* Ajuste del sonido de pitido Sencillo/Normal
» Max. conexiones del eje Idioma
* Unidad de distancia (mm/pulgadas) Retroiluminacion Nota 1) No compatible con LECPA.
Reconexion * Reconexion del eje | Contraste de LCD Nota 2) Las siguientes sefiales no
Pitido son compatibles con la
Max. conexiones del eje serie LECPA.
Contrasena Entrada: CLR, TL
Unidad de distancia Salida: TLOUT
—{ Reconexion
Dimensiones
34.5

N® Descripcion Funcion
LCD Una pantalla de cristal liquido (con retroiluminacion)

Anilla Una anilla para colgar la teaching box

Al pulsar el conmutador, se bloquea y detiene.

El bloqueo se libera al girarlo hacia la derecha.
Protector del conmutador de parada| Un protector para el conmutador de parada

Evita el funcionamiento accidental (inesperado) de la
funcién de prueba del control manual (JOG).

Otras funciones como el cambio de datos no estan
incluidas.

6 | Selector de teclas | Selector para cada entrada

=

1
2
3 | Conmutador de parada
4

Conmutador de
5 | habilitacion
(opcional)

7 | Cable Longitud: 3 metros

8 | Conector Un conector conectado a CN4 del driver
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/\ Normas de seguridad

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

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

Fe===== _ ,_ - _p;c;u:ié; in_dic; u: p;ig?) c:)n_un;aj;n;el_de- T :1)  ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general para los

A PrecaUCIOn . riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones I sistemas.
leves o moderadas. I 1SO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general para los sistemas.
Advertencia indica un peligro con un nivel medio I IEC 60204-1: Seguridad de las méaquinas — Equipo eléctrico de las méaquinas.

A Advertencia @ de riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones 1 (Parte 1: Requisitos generales)
graves o la muerte. | SO 10218-1: Manipulacion de robots industriales - Seguridad.

. Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo | ©C:
A PellgI‘O " que, sino se evita, podria causar lesiones graves o I

la muerte.

T T S |

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 basandose en los resultados de las pruebas y
andlisis necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de seguridad son
responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del producto. Esta persona
debe revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos especificados
en el anterior catalogo 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, aseglrese 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 atencion a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

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

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

. 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 catalogo de productos.

El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en personas,
propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de seguridad.

Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo interlock doble
con proteccién mecdnica para prevenir a verias. Asimismo, compruebe de forma periédica
que los dispositivos funcionan correctamente.
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. 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.

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.*2)
Asimismo, el producto puede tener una vida util, una distancia de
funcionamiento o piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas méas cercano.

Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del periodo de garantia, y si
demuestra claramente que sea responsabilidad del producto, se suministrara
un producto de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias.

Esta garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto independiente,
y no a 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 catdlogo correspondiente a los
productos especificos.

*2) Las ventosas estdn excluidas de esta garantia de 1 afio.
Una ventosa es una pieza consumible, de modo que esta 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 elastico no esta cubierto por la garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con equipos de produccion
destinados a la fabricacién de armas de 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
reglamentacidn 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.

A\ Caution

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

Los productos de medicién que SMC fabrica y comercializa no han sido certficados
mediante pruebas de homologaciéon 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 (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

’ A Normas de seguridad| Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.



