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Pinces électriques

Réglages faciles

Réglage des données avec 2 éléments seulement:

position et force.

Données Axe 1
Etape n° 0
Pos. 12.00 mm
Force 40%

+ Ecran du boitier de commandes

Fonction antichute incluse
(mécanisme autobloquant inclus dans toutes les séries)

L'effort de maintien est maintenu méme en cas d'arrét ou de rédémarrage.

Les piéces peuvent étre retirées manuellement.

Economique en énergie

Baisse de la consommation électrique grace au mécanisme autobloquant.

Corps compacts et courses réglables

Avec fonction de controle du maintien
Identifie les différentes tailles de pieces/détecte le montage et
le retrait des pieces

Possibilité de paramétrer la position,

la vitesse et la force (64 points)

Peut atteindre le méme effort de maintien que les pinces pneumatiques les plus courantes.

@33)];@@33@3
@ﬂa

. Course/des Effort de maintien [N
Taille du | 4oy cotes NI
corps [mm] Standard Compact
10 4 2a6
6a14
16 6

20 10
25 14
32 22
40

W Ul (i é? 3 do:gts'

Peut maintenir des piéces cycllndrlques. :

16 a40

524130
844210

C€

Grandejcoursejjpeut;
W@I@@I@@ﬂl&%d@

Tiig:p:u 3::?:({:::: Effort de maintien [N]
[mm]
10 16 (32) 3a7
20 24 (48) 11228
32 32 (64) 482120
40 40 (80) 722180

( ): grande course

. Course/ Effort de maintien [N]
Taille du diameétre
corps [mm] Standard Compact
10 4 22a55 14235
20 6 9a22 7a1l7
32 8 36 290 —
40 12 52a130 —
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Pince électrique a 2 doigts

Série LEHZ/tailles : 10, 16, 20, 25, 32, 40
Série LEHFitailles : 10, 20, 32, 40

® Compact et léger ® Grande course, peut supporter
Différents efforts de maintien plusieurs tailles de piéces.

Masse: 1 65 g Masse: 1 35 g Course: max.40 mm Course: max.80 mm

(LEHZ10) (LEHZ10L)

Série LEHZ Série LEHF
Vis de déverrouillage Vis de déverrouillage [ Ecrou lisse ]
manuel des deux cétés Traitement spécial qui diminue

Pour ouvrir et fermer les doigts Pour ouvir et fermer les doigts manuellement |12 résistance de frottement
¥ manuellement (quand I'alimentation est coupée). | (quand lalimentation est coupée).

Ll e p

£ 1 i
LD
Trou traversant dans le sens m . | H
de l'ouverture/de la fermeture Traitement spécial qui i T
diminue la résistance i T
de frottement
de

Centrage du guide linéaire

2 goupilles de piétage empéchent le
age du quide gaire désalignement du guide linéaire.

Doigts plats

2 goupilles de piétage empéchent le
de daire désalignement du guide linéaire.

Possibilités de montage =========================sssssssssssssssssssss——
Série LEHZ série LEHF

u En utilisant le taraudage E En utilisant le taraudage En utilisant le taraudage ﬂ En utilisant le taraudage E En utilisant le taraudage En utilisant le taraudage

latéral du corps : de la platine de fixation |  al'arriére du corps du corps : de la platine de fixation |  al'arriére du corps
Goupille
v Sens
de piétage 1de fixation
’ Goupille
Goupille de Goupille de piétage ]
piétage i L ol de piétage Sens de Sens
q .- _ fixation de fixation
Sens de Sens de Sens ©e @ # = -
fixation ! fixation de fixation : Goupille Goupille
! T : de piétage | de piétage
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Pince électrique a 3 doigts

Série LEHS/tailles : 10, 20, 32, 40

® Compatible avec
les pieces
cylindriques

Série LEHS
Vis de déverrouillage
manuel

Pour ouvrir et fermer les doigts manuellement
v (quand l'alimentation est coupée).

Ecrou lisse

Traitement spécial
qui diminue la résistance
de frottement

Structure avec came de serrage

La structure de la came de serrage permet
d'obtenir un effort de maintien important.

Série LEHS

u En utilisant le taraudage de la platine E En utilisant le taraudage a I'arriére

de fixation du corps
Goupille de piétage
Goupille
Sens de de piétage Sens de
fixation fixation

Masse: 1 50 g

(LEHS10L)

Masse: 1 85 g

(LEHS10)

Possibilité de choisir le sens de montage
du cable moteur

Série LEHZ

Connexion du c6té gauche

7

Cable moteur
Cache du connecteur &7

Connexion a l'avant

Série LEHF

Connexion du coté gauche  Connexion du c6té droit

Céable moteur

Série LEHS

Connexion du c6té gauche

te

Connexion du cété droit

\. J
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Exemples d'applications

Préhension d'objets fragiles ou se déformant

Joint torique

Alignement et sélection de
pieces défilant au hasard

Identification de
différentes tailles
de piéces

Tube a essai

Préhension dans les
espaces restreints

N

~ Positionnement

Positionne et controle la vitesse et I'effort de maintien

Pincement/
haute fréquence

" %,
Positionnementet “o
controle de la vitesse
(course minimum)

(P

réhension de pieces cylindriques et sphérique

~

S/

Controle I'effort de maintien et la vitesse
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( Construction du systeme )

@ Pince électrique

o
s % :

- -

~ -

Alimentation électrique
pour signal E/S
24VDC

8

® Controleur de

moteur pas a pas*m _________ ® Cible E/S*

Réf.: LEC-CN5-0 m

~ Vers CN5

a i & Vers CN4
Cable de l'actionneur™ @-------

(cable mobile)

Réf.: LE-CP-O m

- Vers CN1

@ Prise d'alimentation (accessoires)
<Taille de cable compatible>
AWG20 (0.5 mm?)

Alimentation du contréleur “/

Les composants suivis d'un astérisque * sont
inclus suivant le modeéle.

@ Logiciel pour le paramétrage du contréleur
(cable de communication, unité de conversion et cable
USB inclus)

Réf.: LEC-WA1

@ Boitier de commandes m
(avec cable de 3 m)
Réf.: LEC-T1-3EGO

Unité de conversion @

2
24
@

i

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

Eees
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Réglages simples pour une utilisation immédiate
Temps de démarrage plus rapide

M Les paramétres de |'actionneur sont déja enregistrées dans le controleur. voiren page 50 pourpius de détis sur e contoeur

Les réglages initiaux sont effectués en cesine.

Il est possible de démarrer le contrdleur en un temps record avec le mode facile.
T ~ N
L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble.
Vérifiez que le contrbleur et I'actionneur sont compatibles.

<Controlez les points suivants avant toute utilisation.> Controleur
(@ Vérifiez que I'étiquette de I'actionneur portant le numéro du modéle est identique a celle du contrdleur.
(2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP).

LEHZ10LK2-4

e AX. 6N - &
.| G SMCIAPAN = [l
D ® )

Actionneur

-

Réglages simples pour mode facile

Fonctionnement aisé et réglage simple

<Avec un boitier de commandes> N Dl "
Les icones du menu permettent de
sélectionner les fonctions.
Permet de régler et d'afficher les
données de positionnement de
I'actionneur comme la position, la
vitesse, la force, etc.

Exemple de controle de I'état du statut

1er écran 1er écran

Le réglage de la position, etc. et le __ImB| 2éme écran ] 2eme Ecran
contréle des opérations s'effectue sur le %%-’% :\E"t‘;g';e:: 'ixe !
E‘Z ?f)i(;rge:cran. ﬁ Pos.  ;123.45mm\ Pos.  12.34mm
simple Sgans — Force | 30% | Force 50%
mpe, \PEERg N -
?efyllgtamlent, i?@.a Pour vérifier
EUllE s *‘_"!'! v I'état du statut
réglages et o Les données peuvent étre enregistrées en appuyant sur
|'utilisation. It le bouton "SET", une fois que les valeurs ont été saisies.
Ecran du boitier de commandes | Donnees  Axe 1 Données  Axe 1
Réglage des données avec 2 Etape n° 0 Etape n° 0
éléments seulement (d'autres ‘Bre 4900 i Brae  EAD mm |
réglages sont possibles.). ; Pos. 12.00 mm ; |||||||||||’ ! Pos. 5.00 mm !
\Force . 40% ’ Force 60% 5
<Avec un PC> EICE

Permet de régler et d'afficher les données de positionnement | sies to Pesition Speed Force ==
1 H HY . No. O 0560 mm o mmfs 30 %
de I'actionneur comme la position, la vitesse, la force, etc. ™" "m0 e R F P G
Le paramétrage des données de positionnement et le test de | &=t= i e Speed <—>
A . . = = e e AL

mouvement peuvent étre réalisés sur la méme page. | — | = i LS | SR Lancement du test
A TP Y z A tep Dat:

Peut étre utilisé pour des a-coups et des déplacements a R TR E AT

débit constant. : = L : :

Logiciel pour le paramétrage du controleur [ .

..... Sl [ Lo e T e G i T PR o M o] o |
églage vitesse
en mode jog

s n
0 Absolute 100 5.00 [}

I 0
1 dbsolute 100 10,00 [ 0
12 Absolute 100 20.00 [ 0 B
= 8 dbsolut 200 30.00 [ 0
I:: = 8 i i 200 40.00 [ 0 1 Regla,ges des
P a— | I 6labsolute 300 50,00 ] 0 données de
1 [ 100 i 8 dbsolute 300 E0.00 1] 0 e
!| s E 17 #bsolute 400 70.00 [ 0 positionnement
EliED - \| 8 Absolute a0 80.00 ] 0
|8 absolute ] 0

—
| = Réglage de la vitesse }--f

Ready =100.00 ~ 300,00

[ Réglage de
la course

Caractéristiques 5 2 SNC



D

tails des réglages en mode normal

Choisissez le mode normal pour des réglages trés précis.

Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement
Possibilité de voir le statut de la borne et des signaux & I'écran

<Avec un PC>

Logiciel pour le paramétrage du contrleur

Chaque fonction apparait dans une

fenétre différente.

Ces fenétres peuvent étre s
disposées a votre gré sur I'écran. i

<Avec un hoitier de commandes>
Ecran du boitier de commandes

Ce boitier peut recevoir et enregistrer les

Le test peut étre lancé

quand

5 éléments parmi

les données de
positionnement ont été
spécifiés.

Les réglages propres au
boitier de commandes
peuvent étre modifiés.

Menu Axe 1
Paramétres Menu Axe 1
Test Etape n° A
données de positionnement et les paramétres. 0 | Menu Axe 1
prr—— Ecran du menu principal | Type d'opération ¥| Etape n° 1
- — Position  123.45 mm
' " \ sgggg:sdgergggggnﬁsment alif Moniteur de sortie Axe 1
BUSY[ ] A
Ecran de test SVRE[@]
SETON[ ] v

Eléments a paramétrer

Réglages possibles des parametres

Possibilité de se déplacer a vitesse constante ou pas, de

retourner a l'origine, de faire des tests et d'essayer la sortie requise.

12 Commernsztestnl

Fenétre de paramétrage des o —
données de positionnement  [amsso- e Cmi | mm | e |
Fenétre de réglage LT [T T

des paramétres = =

L) -l o

.I;I ;‘I.l

s o

Fenétre de controle

Fenétre de commandes

Ecran du moniteur

PC: logiciel pour le paramétrage du contréleur
TB: boitier de commandes

. Mode faci Mode normal
Fonction Contenu pC B PC,TB

Speed Réglage possible par unité de 1 mm/s. Correspond a la vitesse entre les doigts. O O O
Position Réglage possible par unité de 0.01 mm/s. Correspond a la position des doigts. (phase de démarrage de la préhension ) O O @)
Acceleration/Deceleration | Réglage possible par unité de 1 mm/s2. Correspond & l'accél./a la décél. des doigts. O O O
Paraméirage | Pushing force Réglage possible par unité de 1%, de 40 & 100%. Positionnement : réglé a 0% O O O
des .(‘.Oﬂ“ées de| Trigger LV Déclenchement LV de la force voulue pdt la phase de préhension: réglage possible par unité de 1%, de 402 100%| O X O
poslt;olr:elrgent Pushing speed Réglage possible par unité de 1 mm/s. Correspond & la vitesse de préhension entre les doigts. | O X O
i Positioning force Réglage possible par unité de 1%, de 40 & 150%. La force de positionnement doit étre réglée sur 150% lors du retrait| O X O
METaT Pandant a phase do préhension: valuation du mowement - o O | X o
Stroke (+) + limite de position latérale (unité : 0.01 mm) X X O
Hefr':%e:trgzs Stroke (=) — limite de position latérale (unité : 0.01 mm) X X O
p(apergu) ORIG speed Régle la vitesse lors du retour en position initiale X X O
ORIG ACC Régle I'accélération lors du retour en position initiale X X O
JOG Teste le fonctionnement continu a la vitesse choisie en laissant le bouton appuyé O O O
MOVE Teste le fonctionnement a la distance et a la vitesse choisies en partant de la position en cours O X O
Test |eturn to ORIG Teste le retour en position initiale O O O

Test drive Teste le fonctionnement des données de positionnement spécifiques O O (fonctionneCm)ent coniin)
Compulsory output Teste la fonction ON/OFF de la borne de sortie X X O
T DRV mon Affichage de la position, de la vitesse, de la force et du n° des données de positionnement spécifiques a I'écran O O O
In/Out mon Affichage du statut ON/OFF de la borne d'entrée et de sortie a I'écran X X O
Active ALM Vérification possible de I'alarme en cours de fonctionnement O O O
ALM ALM Log record Vérification possible de I'alarme déclenchée par le passé X X O
Fichier | Save/Load Possibilité de sauvegarder, transférer et supprimer les données de positionnement et les paramétrages du controleur.| X X O

Divers | Language Anglais ou japonais au choix O3 O O3

+1. Tous les réglages sont effectués a la sortie d'usine et respectent les recommandations d'utilisation. Veuillez modifier le réglage des éléments si nécessaire.
*2. Boitier de commandes: en mode normal, le boitier peut étre paramétré en anglais ou en japonais.
+3. Logiciel pour le paramétrage du controleur : peut étre installé en anglais ou en japonais.

ZS\VC
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Pince électrique a 2 doigts/série LEHZ/LEHF
Pince électrique a 3 doigts/Série LEHS
Modéles
Modele a 2 doigts
Course a l'ouverture, L Vitesse
Série Taille du Photo a la fermeture/ Effort de maintien [N] d'ouverture et MEEES(ED Page
oté de fermet A
corps des %emu::)o tes Standard | Compact ¢ ;r:les)ure Standard| Compact de ref.
10 4 2a6 165 135
6ail4 5a80
16 6 3a8 220 190
20 10 430 365
16440 | 11a28 | 54100 P.2
25 14 585 520
32 22 524130 — 1120 —
5a120
40 30 84 a210 — 1760 —
Course & l'ouverture, Vitesse
- Taille du a la fermeture/ e d'ouverture et Page
=D corps HIEED) des deux cotés ATEGED AT ) de fermeture e[ de réf.
(mm) mm/s)
10 16 (32) 3a7 5a80 340 (370)
20 24 (48) 11228 610 (750)
P.19
32 32 (64) 48 2120 5a100 1625 (1970)
40 40 (80) 722180 1980 (2500)
( ): grande course
Modele a 3 doigts
Course a louverture, o Vitesse
o Taille du Bhoto 3la fem)etur of Effort de maintien [N] douverture et Masse [g] Page
corps dla(nr:;re Standard | Compact de f;m:)u "® |standard Compact LD
10 4 22a55|14a385| 5a70 185 150
20 6 9a22 7a17 5a80 410 345
P.34
32 8 36 490 —_ 5a100 975 —
40 12 522130 — 5a120 1265 —
Contréleur de moteur pas a pas
Courant E/S parallele .
Série Photo élec. Poitsde | Page
ol Entrée Sortie positionnement| de réf.
11 entrées 13 sorties .
DE 24 VDC
+10% (isolation du isolation du 64 points | P. 49
photocoupleur) photocoupleur)
% S\VC

Précautions spécifiques au produit
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Série LEHZ
Sélection du modele

Sélection du modeéle

Procédure de sélection

Vérifiez I'effort de ’ Vérifiez le point de } Vérifiez la force externe
maintien. préhension/porte-a-faux. des doigts.

m Vérifiez I'effort de maintien.

Vérifiez les conditions Calculez I'effort de - Sélectionnez le modéle a partir du - Sélectionnez la
d'utilisation. maintien requis. graphique sur l'effort de maintien vitesse de préhension.

Exemple Conseils pour choisir la pince tout LEHZ20
Masse de la piéce: 0.1 kg | =D en respectant la masse de la charge > 50 | | |
@ Bien que les conditions relatives a la structure Force de préhension 100%
de la piece et au coefficient de frottement = 40
oo . . . =z
different entre les mors et la piece, choisissez =
un modele capable de fournir un effort de = 30 70%
maintien 10 a 20 fois Nete) supérieur (ou plus) a % —
la masse de la piece. g 20 40%
Note) Voir comment se calcule I'effort de maintien requis ©
o < 10
pour plus de détails. ©
o
@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire I o
si des accélérations ou des chocs importants se 0 203040 60 80 100 120 140
produisent pendant le déplacement. Point de préhension L [mm]

Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois sup-

érieur au moins a la masse de la Si le modéle LEHZ20 est sélectionné.

charge.
Effort de maintien requis @ L'effort de maintien de 27 N correspond au point
=0.1 kg x 20 x 9.8 m/s2 = 19.6 N min. d'intersection entre la distance du point de préhension
(L =30 mm) et la force de préhension de 70%.
Force de préhension: 70% — @ L'effort de maintien est 27.6 fois supérieur & la

Lat de préhensi des donndes d . ‘irée dans | sl masse de la piece, répondant ainsi aux
a force de préhension est une des données de positionnement paramétrée dans le contréleur. exigences préalablement établies.

Distance du point de préhension: 30 mm

LEHZ20
Vitesse de préhension: 30 mm/s — = 11

S

100 Plage de |a force de préhension et du seuil de déclenchement

90
80
70
60
50
40
30

0 10 20 30 40 50 60
Vitesse de préhension [mm/s]

Force de préhension/seuil de déclenchement [%

@ La vitesse de préhension est optimale quand
la force de préhension atteint 70% et la
vitesse de préhension 30 mm/s.

O
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Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

Calculez I'effort de maintien requis.

ollllii o Doigt

Mors

t Piece

"Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur
a la masse de la charge"

o L'effort de maintien "10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge"
recommandé par SMC se calcule avec une marge de sécurité de a=4, ce
qui permet de tolérer certains chocs dis au déplacement de l'objet, etc.

Lorsque p = 0.2 Lorsque p = 0.1
=-_M9 4 L B
F_2x0_2x4_10xmg F_2x0.1x4_20xmg
[1 0 x masse de la charge] [20 X masse de la chargej

Quand une piéce est saisie comme le montre le
schéma ci-contre et dans les conditions suivantes,

F: effort de maintien (N)
u: coefficient de frottement entre les mors et la piece
m: masse de la piéce (kg)
g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/s2)
mg : masse de la piece (N) les conditions nécessaires
pour éviter la chute de la charge, sont
2xpuF>mg

Nombre de doigts

et par conséquent, F > mg

2xpu
Si "a" représente une marge supplémentaire,
"F" est le résultat de la formule suivante:
mg

F=on

Xa

(référence) Coefficient de frottement u (dépend de
I'environnement, de la pression de contact, etc.)

Coef. de frottement 1| Mors — Matiére de la charge (de réf.)
0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
0.2 Métal
0.2 min. Caoutchouc, résine, etc.

Note) ¢ Méme dans des situations ou le coefficient de frottement est
supérieur a i = 0.2, SMC vous recommande de choisir un
effort de maintien au moins 10 & 20 fois supérieur a la masse
de la charge pour des raisons de sécurité.

* Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si des
accélérations ou des chocs importants se produisent pendant
le déplacement.

O
2
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Précautions spécifiques au produit

LECP6

Précautions spécifiques au produit




Série LEHZ

Sélection du modeéle

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHZ

@ Indication de I'effort de maintien
Dans les schémas ci-contre, “F” représente I'effort de maintien,
c'est-a-dire la poussée d'un doigt lorsque les deux doigts et les
mors sont en contact direct avec la piece, comme indiqué ci-
dessous.

Etat de la préhension externe

® Réglez le point de préhension "L" pour qu'il respecte la plage
indiquée dans les schémas ci-dessous.

Etat de la préhension interne

&
Mo Doigt

&
o

L: pointde
préhension

F: effort de
maintien

jREl ]
& &
o N o Doigt

L: pointde
préhension

F: effort de
maintien

* La force de préhension est une des données de

* La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le contrdleur. Com pact positionnement paramétrée dans le controleur.
LEHZ10 LEHZ10L
20 Précision de I'effort de maintien: £30% (E.M.) 8 Précision de I'effort de maintien: £30% (E.M.)
3 3
w 18 Force de préhension 100% L6~
& T & ——~~_Force de préhension 100%
=12 = ———
T 70% © 4 —— 70% —
IS —— e \ ()
o 8 ° \
S 40% S — 1l |
S 4 s
w w
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
20 Précision de I'effort de maintien: £30% (E.M.) 10 Précision de I'effort de maintien: £30% (E.M.)
=3 =3
T 16 TR \\
c ~ A i o c ; .
s ., Foﬂprehensmn 100% S 4 \‘@ de préhension 100%
[ c
— \ — \
£ 8 T~ 70% £ 4 — 70% | ——
[0 ‘\ [0
© e —— © ~ \\
5 A —— 40% 5 ) T~ | 40%
w w
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]

O
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHZ

# La force de préhension est une des données de

« La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le controleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contrleur.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Précision de I'effort de maintien: +25% (E.M.) 35 Précision de I'effort de maintien: +25% (E.M.)
UZ__ 40 Force de préhension 100% % 30 Force de préhension|100%
= < 25 |
Q 30 .0
= o =
£ —[70% = 20 —— | 70%
€ E 15
g 40% 3
= < 10 40%
S 10 S I —
w m 5
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Précision de I'effort de maintien: £25% (E.M.) 35 Précision de I'effort de maintien: £25% (E.M.)
2 40 Force Le réhen‘sior 100% Z 30 < :
w T P PR w o5 —— Force de préhension 100%
< € 20
‘z 70% ‘= — 70%
€ E 15
20
3 — 40% 3 40°%
© < 10 °
S 10 L
i} m 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ32
160 Précision de I'effort de maintien: +20% (EM) ’ Sélectionnez Ia vitesse de préhension.
= ; | . ® Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en
I 120 \ﬂ& de prehension 100% respectant les plages de limitation ci-dessous.
C
% Standard
£ — Iy =
g 80 ‘ﬂ’ = 1(1)8 Plage de la force de préhension et du seuil de déclehchement
8 40% £ 90
s % 2 80
w 8 70
0 3 60
0 50 100 150 200 250 5 50
Point de préhension L [mm] & 40
S 30
LEHZ40 5 0 10 20 30 40 50 60
250 Précision de l'effort de maintien: +20% (E.M.) = Vitesse de préhension [mm/s]
— { } Compact
Z 200 Force de préhension 100% = 1?0
UE T = 100 Plage de la force de préhension et du seuil de décldnchement
o £
= 150 _— £ 90
[= 0, =
g %] :w
o 100 g 70
5 40% = &0 |
= 3
S 50 £ 50
w 2 40
0 S 30
0 50 100 150 200 250 s 0 10 20 30 40 50 60
Point de préhension L [mm] 2 Vitesse de préhension [mm/s]
ZSNC 5

LEHF
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Série LEHZ

Sélection du modeéle

m Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux: série LEHZ

@ Choisissez une position de préhension qui permette de maintenir la distance du porte-a-faux "H" dans la plage mentionnée ci-dessous.
@ Une position de préhension ne respectant pas les limites peut diminuer la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

00 [T ”‘
z 6o Jhe= ]
Position de
la préhension L H: porte-a-faux

L: point de préhensior

00 | - ’*‘
T | ©o | = ,,‘
FTr
Position de
la préhension L H: porte-a-faux
- L: point de préhension

# La force de préhension est une des données de

# La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le controleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contréleur.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
E 80 E 80
E E
60 60 >

3 N X =

(o] % (] A Y00

& 40 & 40 e, <

«© N P € o

o) >, o) € ore

< (% \ < he

S For, ° o s,

£ 20V a 20 on N

799 o,
o ¢, %90%” o | (2% \
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ16 LEHZ16L
140 140

a 120 = 120

E. 100 £ 100

T \\ I \Q’o

x 80 205 x 80 ede

3 L 3 N

< 60 Lo 95 < 60 N\ Jhe

s 0 ot N - N

@ S Pre @ N 70,

+= 40 ’e/, = 40 \ o

o s, ° NS 200

& 20 2 10, & 20 % g

0 N% 0 \R0°/°

0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm]

LEHZ20 LEHZ20L
140 140

T 120 = 120

£ 100 £ 100

I I

x 80 o5, x 80 0o,

8 oD I oD a N0

’(:“ 60 po,b\ ) r(:“ 60 %d ©°

L a0 Q% s £ 40 s

° Q’e ? {e,, 7

o 20 ’Isiol; \ o 20 5‘10,77

0 N% \ 0 oo°/°

0 20 40 60 80 100 120 140
Point de préhension L [mm]

0 20 40 60 80 100 120 140

Point de préhension L [mm]

O



Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

# La force de préhension est une des données de

* La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le contréleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contrdleur.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
E 200 ‘E 200
E E
T 150 T 150 0o
X 200 X 34
"(:E ~ < E por s
. 100 O S .w 100 °ed
| ed }oo | e _ [T
£ oo, £ o, &
c 50 e”sio,’\ g 50 Sio,, p [T
. 70 » . 00°/° -l
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHZ32
250
g 200 (7]
= L
< 150 wl
3 \ 205 -
& 100 [Hop
hs e N
=
(o)
o
0 50 100 150 200 250 s
Point de préhension L [mm] §
s
LEHZ40 £
‘@
250 &
(2]
- 8
€ 200 =
E 3
T N &
150
) 0o,
G
Ky} o 70°
& 100 0o o8
o) € ops
< (9
S 50 \l'e"si
o (3 70\ ©
9% "N o
0 O
0 50 100 150 200 250 [TT]
Point de préhension L [mm] -~
E
e
o
S
8
g
g
&
(2]
S
E
2
o

O




Série LEHZ

Sélection du modeéle

W Vérifiez la force externe des doigts: série LEHZ

My
—
I
© ©
] ] ] ] olilo ] ]
o fod ol o ol o
- -
i
] B
Mp Mr
Fv
Fv: charge verticale Mp: moment longitudinal Mr: moment latéral My: moment radial
admissible
H, L: distance jusqu'au point de préhension de la charge (mm)
Modale Charge verticale admissible Moment statique admissible
Fv(N) Moment longitudinal: Mp (N-m) Moment radial: My (N-m) Moment latéral: Mr (N-m)
LEHZ10(L)K2-4 58 0.26 0.26 0.53
LEHZ16(L)K2-6 98 0.68 0.68 1.36
LEHZ20(L)K2-10 147 1.32 1.32 2.65
LEHZ25(L)K2-14 255 1.94 1.94 3.88
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 4.5 4.5 9

Note) Les valeurs de charge indiquées dans le tableau sont des valeurs statiques.

Calcul de la force externe admissible (quand moment de charge en cours)

Exemple de calcul

M (moment statique admissible) (N-m)
Lx102 *

(*constant pour la conversion des unités)

Charge admissible F (N) =

Quand une charge statique f = 10 N est utilisée, appliquant un moment
longitudinal au point L = 30 mm sur le guide LEHZ16K2-6.
Par conséquent, |'utilisation est possible.

0.68
30x 103

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

Charge admissible F =

O
2



Pince électrique a 2 doigts

Série LEHZ

LEHZ10. 16, 20, 25, 32, 40 C€

Pour passer commande

LEHZ[10]| [K2-/4 -|R|[1][6N|1

Taille du corps lMontage du controleur
10 — | Montage par vis
16 D Note) | Montage sur rail DIN
20 Taille du moteur Note) Le rail DIN n'est pas inclus. L
25 _ Standard Vous devez le commander T
32 L Noto) c séparément. (voir la page 51) [T
40 omeact ——— el ongueur du cable E/S -
Note) Taille du corps: 10, 16, R N
20, 25 unig. Type de controleur \°t© — | sanscable
— | Sans controleur 1 1.5m
Types de doigts 6N | Avec contréleur (NPN) 3 3m
. 6P | Avec controleur (PNP) 5 5m
Néant: standard "
(taraudage dans le sens de Pas réel Note) Consultez la page 50 pour connaitre les
. téristiques détaillées du contréleur.
l'ouverture/de la fermeture) n Standard caree
¢ ongueur de cable de I'actionneur 7))
— | Sanscable 8 8 m Note) I
1 1.5m A 10 m Note) ﬂ
Modéle a 2 doigts ¢ 3 3m B 15 m Note)
5 5m C 20 m Note)

Note) Fabriqué sur commande

*Type de cable pour I'actionneur
— Sans cable
R Cable robotique (céble flexible)

Course ¢

Course/des deux | Taille
cotés (mm)  |du corps

_ 4 10 ¢ Connexion du cable moteur
. y 6 16 Standard (connexion du cté gauche)  Plan de référence pour le montage
_ - 10 20 .
14 25 ' |
B: trou traversant dans le sens de 22 32 — %ﬂ'—‘% 2@ ;. Plande eiérence
I'ouverture/de la fermeture 30 40 J L Iw

Cable moteur
Cache du connecteur
Types de doigts ® Connexion a l'avant Plan de référence pour le montage
Standard (taraudage dans le
sens de l'ouverture/de la fermeture)
Montage sur taraudages latéraux —

Trou traversant dans le sens
de l'ouverture/de la fermeture

Doigts plats

J Plan de référence

pour le montage
@ r%

Cable moteur
Cache du connecteur

0O m >

Vérifiez que le contrdleur et I'actionneur sont compatibles.

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> [ml‘._'.(ﬂ m]
e /,

(D Vérifiez que I'étiquette de I'actionneur portant le numéro du modele est identique a celle du contréleur.

(@ Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallele (NPN ou PNP). @ @
S

* Consultez le manuel d'utilisation des produits. Il est disponible sur notre site web: http://www.smcworld.com/
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Série LEHZ

Caractéristiques
Modele LEHZ10|LEHZ16|LEHZ20|LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Course/des deux c6tés (mm) 4 6 10 14 22 30
Effort de maintien Standard 6a14 16 240 522130 | 84a210
(N)Ne) | Compact | 246 338 11228 — —
Vitesse d'ouverture et de fermeture/ |, g5 5 5 541005450 | 54120/5450
de préhension (mm/s) Note 2

Méthode d'entrainement Ecrou lisse + came coulissante

Type de guidage par doigts Guide linéaire (sans circulation)

Répétitivité (mm) Note 3) +0.02

Détermination de la longueur

de répétitivité (mm) Note 4) 10.05

Barre de doigt/des deux

cotés (mm) Note 5) 0.5 max. 1.0 max.
Résistance aux chocs/

vibrations (m/s?) Nete6) 150/30

Fréquence d'utilisation max. (C.P.M) 60

Caractéristiques de I'actionneur

Température d'utilisation (°C) 5 a 40 (sans condensation et hors gel)

Plage d'humidité ambiante (%) 35 a 85 (sans condensation et hors gel)

Masse (q) Standard 165 220 430 585 1120 1760
9 Compact 135 190 365 520 — —

$ | Taille du moteur 020 028 042
_E— Type de moteur Moteur pas a pas (servo 24 VDC)
'g' Encodeur Phases A/B incrémentielles (800 impulsions/rotation)
‘E Tension nominale (V) 24 VDC+10%
% 5:3;::::5;;_2:;;%’ Standard 11/7 28/15 34/13 | 36/13
2 |ty Neen " | Compact 8/7 22/12 — —
% e eroetiidue | Standard 19 51 57 61
g | (Whees Compact 14 42 — —
]
O | Masse du contréleur (g) 150 (montage par vis)

Note 1) L'effort de maintien doit étre entre 10 et 20 fois supérieur a la masse de |'objet transporté. La force de positionnement doit
étre de 150% quand la piéce est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre +de 30% (E.M.) pour LEHZ10/16
+de 25% (E.M.) pour LEHZ20/25
+de 20% (E.M.) pour LEHZ32/40
Note 2) La vitesse de préhension doit étre comprise dans la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas contraire,
un dysfonctionnement peut survenir.
Note 3) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est réalisée de
maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piece.
Note 4) La détermination de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran du controleur),
c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piece est maintenue dans la méme position.
Note 5) Aucune influence de la barre de doigt pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a l'ouverture.
Note 6) Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement de la pince lors du test de chocs en position axiale et
perpendiculairement a I'axe de la vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au balayage de fréquence de 45 & 2000 Hz. Test
réalisé en position axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Note 7) C'est la consommation électrique (contréleur inclus) de l'actionneur en service.
Le courant électrique se met en veille quand I'actionneur s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'il est en service, y
compris en mode économie d'énergie lors de la préhension.
Note 8) C'est le courant électrique maximum temporaire (contrdleur inclus) de I'actionneur en service. Cette valeur peut étre utilisée
our choisir la source d'alimentation électrique.
Montage P a
—
a) En utilisant le taraudage b) En utilisant le taraudage de la platine c) En utilisant le taraudage a l'arriére
latéral du corps de fixation du corps

Goupille de piétage

Sens de fixation

a&%ﬁ

Sens de
fixation fixation
o o
(0] (0]
¢ Goupille de piétage ? Goupille de piétage

Sens de @
’.
ZS\VC




Construction

Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

Série LEHZ

o &)

\

[ /__ L
2 :J :
1ol —
- ///
Bite g@%~-—~‘&_43
Ce
Nomenclature
N° Description Matiere Note
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé
2 Flasque du moteur Alliage d'aluminium Anodisé
3 Bague de centrage Alliage d'aluminium
4 Ecrou mobile Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
5 | Vis Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
6 Axe Acier carbone chromé
7 Axe Acier carbone chromé
8 | Bloc de doigt —
9 Levier Acier inox spécial
10 | Moteur pas a pas (servo/24 VDC) —

Piéces de rechange (8 Bloc de doigt

. Montage sur taraudages Trou traversant dans le sens de .
SEEEILLL0L) latéraux (A) I'ouverture/de la fermeture (B) Doigts plats (C)
Taille du
corps

10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3

ZS\VC
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Série LEHZ

Dimensions

LEHZ10(L)K2-4

Modele L (L1)
LEHZ10K2-400 | 103.8 | (59.7)
LEHZ10LK2-4[1| 87.2 | (43.1)

22.5H9 (*39%%)
prof. 2.5

Plan de réf. pour le montage

Longueur de cable moteur ~ 300
(connexion du cable moteur: standard)

= | : = | o
3
e —_
S &
%o 3o
; & |oi E [T @2.5H9 (*50%%)
| Sls @ | m ! m —
a N I o8 Il|= prof. 2.5
N
~ 35 8 ER
e : : L N °°I -
< T
o === os // Ul
N wn
A
o = / 2xM3x0.5x6
(3]
Position de réf. du 0
N . . 5
point de préhension 2xM4x0.7x6 =2 4xM2.5x0.45
2 x 3.3 traversant 12
Si ferme: 1192
43, Si ouvert: 15 *52
19
29

Vis de déverrouillage manuel

Connexion du cable moteur: a I'avant

20.5
10.5

20

Plan de référence pour le montage

12

20

\ mE 20\ 2x 05

20

O
2



Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

Dimensions

LEHZ16(L)K2-6

Modele L (L1)
LEHZ16K2-6[1 | 112.8 | (59.7)
LEHZ16LK2-61| 96.2 | (43.1)

82.5H9 (*5%%°)
prof. 2.5

Longueur de cable moteur =~ 300

Plan de réf. pour le montage

M | -
hrj —~
Tel
S
I I Lo
o |
H T |
£ ; 4 22
» \ a|a
X
Te} H 1o}
3.5 H ©
Qe VAN
Ol 1o
~
4 J— || E—
@
N
. | 2xM4x0.7x6
Position de réf. du o A
h . ) 2 x 3.3 traversant
point de préhension
Sifermé: 14.6 *33
5.9, Si ouvert: 20.6 33
24
38

Connexion du cable moteur: a I'avant

Vis de déverrouillage manuel 3
x
N
~ H
[se]
AN ~ H
ai
7
20 20
Plan de référence pour le montage 35

O
2

(connexion du céble moteur: standard)

2.5H9 (*29%5)
prof. 2.5

=

22.5H9 (*3%%%)
prof. 2.5

10
16

3.5

0
8_0.05

C R

2xM4x0.7x6

o e
®

4xM3x0.5
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Série LEHZ

Dimensions
LEHZ20(L)K2-10
Modele L (L1)
LEHZ20K2-100 | 129.6 | (61.8)
LEHZ20LK2-10C1 | 115.6 | (47.8)
Longueur de cable moteur = 300
(connexion du cable moteur: standard)
03H9 (*0025)
prof. 3
ﬂa-—} 7 // \\
- - J/
:l: Plan de =
référence pour
le montage 4 -
g 03H9 (*00%)
; ; rv( 9o M| m prof. 3
\ ' 2|8
Pan
a E‘ — M| U ﬁ/
g P
J N 2
0 . 2%l ; 9 /é\ Vian 0
N g o |5 VRN d W\ ol §
- (e )| &
© *@ @* oo 4 52
N —f—f
© o J
> ; (oo ]
2xM5x0.8x8
0 (¢
&
C -
1 w05 — 2xM5x0.8x8
Sifermé: 16
Position de réf. du g0 Si ouvert: 26436,"2 2x 04.2 traversant 10 0
point de préhension 01 4 -l —0.05 4XMAX07
30 18 4 xXMax0.7
50
Connexion du cable moteur: a I'avant
Vis de déverrouillage manuel ,
i / 0
— 2
& NI
| « [
L H T \ o
8 H 1 Vi (3}
0 |
R @:/
A

Plan de référence pour le montage,

14

20

O
2



Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

Dimensions
LEHZ25(L)K2-14

Modeéle L (L1)
LEHZ25K2-1400 | 139.8 | (61.8)
LEHZ25LK2-14] | 125.8 | (47.8)

@4H9 ("5°%°)

prof. 3 \

Longueur de cable moteur =~ 300

(connexion du cable moteur: standard)

H3 it
e B N
~| Plande -—f 7
<| référence pour L -
le montage
5
- A 8
o T\ \ 2%l
®»| v 2|5
& @‘ p |5
©
~
4 — 1 T
%) o
AN| N
: 4 0.3
Position de réf. du Sifermé: 1975
point de préhension/ 10 J, Si ouvert: 33 133
38
63

Vis de déverrouillage manuel

Plan de référence pour le montage

2xM6x1.0x 10
2 x 5.2 traversant

Connexion du céble moteur: a l'avant

?:\ +0.030
N . 24H9 (*9%%)
—|® prof. 3
(s
M= A
)u
0
S 2y Vi
5 (J x*\ 2
4»—/4- 0l
wn
{ 2xM6x1.0x10
o
{\
A ©
12 9
205 4x M5x0.8
20 —

2x @5

33.7

17.1

N

20

20
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Série LEHZ

Dimensions

LEHZ32K2-22

@4H9 (*5:9%0)

Longueur de cable moteur ~ 300

(connexion du cable moteur: standard)

=N

prof. 3
! 3
(. I I )
<
Q| Plan de
1 référence pour
le montage
g
A I:Z:I go
N T_|m
28
St
~
o ;{
D
% \J
© 5
@ N\
<
§ O ©
[o0)
[«>)
N
| I 1
<
| o
[aV)
Sifermé: 26 5 4
123, Siouvert: 48 5
48
97

Position de réf. du
point de préhension

Vis de déverrouillage manuel

L

—
8
0 =3
H [ co
L~ |
o | =
(e
<l

04HO (*00%0)
prof. 3

&

17
29

2xM6x1.0x10 15 g5

N N

2xM6x1.0x10

14

A A S

2 x 95.2 traversant

Connexion du cable moteur: a I'avant

42

2 x5

—

42.5

215

Plan de référence pour le montage

16

20

4xM6x1.0



Pince électrique a 2 doigts Série LE HZ

Dimensions
LEHZ40K2'30 Longueur de cable moteur ~ 300
(connexion du cable moteur: stand%
} = 77 | |
& = \
<
8 @5H9 (+g.030)
prof. 4
Plan de i
réf. pour
le montage — L

195.9

Plan de référence pour le montage

) Yo}
©
] 1/ ; L N
\ I 1
4 NK
m C
- (v ] N
~
<
0 —
— [=3
& e} © g
oo
© Cl«
& 25
- nla
[Te}
il I | i
2xM8x1.25x 14
hy Q 2 x 96.8 traversant
Si fermé: 30 54
14 54 Siouvert: 60 _3 s
60
119
Position de réf. du
point de préhension
Connexion du cable moteur: a 'avant
Vis de déverrouillage manuel
0
Q
x o
[ <
3 g
© =
<
(a\}
o —

g
99 05H9 (*09%0)
2 5 prof. 4
= rb(/
7t
)CJ
N Var Y I
W \ N
6 0|
()
[aY)
JanYVany
— 1 N[
2xM8x1.25x14
~
{E
[«
0
18 905 4xM8x1.25
28
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série LEHZ
Types de doigts

Montage sur taraudages latéraux (A) Trou traversant dans le sens de I'ouverture/de la fermeture (B)
m m ‘7 E7 m
4 x MM traversant | ¢ & &
« Taraudage de JG} 1| © (o] G| |e
fixation pour le ol |¢ ‘ &l |e
mors 0 Q ¢
= T T =1
%
< c < ‘ 4 x gH traversant
+ Trou de fixation pour
le mors
Unité : mm Unité : mm
Modele A B C MM Modele A B H
LEHZ10(L)K2-4A0) 3 5.7 2 M2.5 x 0.45 LEHZ10(L)K2-4BO 3 5.7 2.9
LEHZ16(L)K2-6A0] 4 7 25 M3 x 0.5 LEHZ16(L)K2-6B0] 4 7 3.4
LEHZ20(L)K2-10AC] 5 9 4 M4 x 0.7 LEHZ20(L)K2-10BCJ 5 9 4.5
LEHZ25(L)K2-14A0] 6 12 5 M5 x 0.8 LEHZ25(L)K2-14B0 | 6 12 5.5
LEHZ32K2-22A] 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B[] 7 14 6.6
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1.25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
Doigts plats (C)
4 x MM longueur de taraudage L
* Taraudage de fixation pour
le mors |
Q__ © EEEEEE ‘
& 3 ¢ ¢ [rares e re
ES 6 Nt ‘
Bl| A
ﬁ - Al
! ‘ m m
Se
¢ bdlive
[ © ©
o ]
wl K J w |
D G
Unité : mm
N G Masse
Modele A B C D F STowen SiTeme J K MM L W )
LEHZ10K2-4C 0 0 +0.025 0 165
LEHZ10LK2-4CC] 2.45 6 52 | 109 | 2 54 35| 1438, | 4.45 | 2H9*S M2.5 x 0.45 5 5 3os 135
LEHZ16K2-6C] o o 40025 o 220
LEHZ16LK2-6C0] 3.05 8 83 | 141 | 25 74 3,1 143, | 58 | 25H9* M3 x 0.5 6 8rds =
LEHZ20K2-10C 0 0 40,025 0 430
LEHZ20LK2-1000] | 398 10 | 105 | 179 | 3 1.6 5, | 1.6 3, | 7.45| 3H9 *3 M4 x 0.7 8 | 10 90s s
LEHZ25K2-14C 0 0 +0.030 0 575
LEHZ25LK2-14c] | +° 12 | 181 | 218 | 4 160, | 202 89 | 4H9 *3 M5 x 0.8 10 | 12 3s 10
LEHZ32K2-22C 7.3 20 18 346 | 5 2539, 3392 14.8 5H9 *30% M6 x 1 12 15 305 1145
LEHZ40K2-30C] 8.7 24 | 22 414 | 6 339, 3.5, 17.7 6H9 *50%° M8 x 1.25 16 18 05 | 1820
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Série LEHF
Sélection du modele

Sélection du modeéle

Procédure de sélection
Vérifiez I'effort de ’ Vérifiez le point de } Vérifiez la force
maintien. préhension/porte-a-faux. externe des doigts.

U EER] Vérifiez I'effort de maintien.

Vérifiez les conditions Calculez I'effort de - Sélectionnez le modéle a partir du Sélectionnez la vitesse
dutilisation. maintien requis. graphique sur 'effort de maintien de préhension.
Exemple Conseils pour choisir la pince LEHF20
Masse de la piece: 0.1 kg | = » tout en respectant la masse de la charge > 35
@ Bien que les conditions relatives a la structure de la piece et au Z 30 ! !
coefficient de frottement different entre les mors et la piece, L 26 — Force de préhension 100%
choisissez un modeéle capable de fournir un effort de maintien c 25
3 ig Note) Ari > L\ K%
10 a 20 fois supérieur (ou plus) a la masse de la piéce. E 20
. . i : = —
Note) Pour plus de détails, reportez-vous au schéma de sélection du g 15 B 70%
modéle. )
. — . o S 10 40%
@ Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si des £
accélérations ou des chocs importants se produisent pendant =
le déplacement.

Exemple) Pour un effort de maintien 20 fois supérieur au moins a 00 20 30 40 60 80 100
la masse de la charge.

Effort de maintien requis
=0.1kgx20x 9.8 m/s?~19.6 N min. Si le modeéle LEHF20 est sélectionné.

@ On obtient un effort de maintien de 26 N qui correspond au
point d'intersection entre la distance du point de préhension
(L =30 mm) et la force de préhension de 100%.

@ L'effort de maintien est 26.5 fois supérieur & la masse de la
piéce, répondant ainsi aux exigences préalablement

Point de préhension L [mm]

()
L
w
-l

Force de préhension: 100%

Distance du point de préhension: 30 mm

L 1

établies. 5
K
s
: . LEHF20 S
Vitesse de préhension: 20 mm/s =110 @
% 100 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement é‘
[ —
N .. z 5
Calculez l'effort de Quapd une piece est saisie comme I_e mont_re le 2 9 53
maintien reauis schéma ci-contre et dans les conditions suivantes, S 80 4
q . F: effort de maintien (N) 8 S
u: coefficient de frottement entre les = 70 g
q mors et la piece & 60 2
? m: masse de la piéce (kg) 2 50
g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/sz) g 40
. je g 30
mg: Ma?s:se de !a plec&.e (N) o S o 10 20 30 20
o) o D les conditions nécessaires pour éviter la s ) , .
chute de la piece, sont Vitesse de préhension [mm/s] ©
q ) Doigt 2xuF>mg ® La vitesse de préhension est optimale quand la [a
T . force de préhension atteint 100% et la vitesse de (&)
| 1 Nombre de do:‘gts préhension 20 mm/s. L
. | E et par conséquent, F > -M9_ -l
A 2xp
1 ! 1 Piéce Si "a" représente une marge supplémentaire,
uF 1 uF "F" est le résultat de la formule suivante:
mg (référence) Coefficient de frottement 1 (dépend de I'environnement,
Mors mg F=2% m xa de la pression de contact, etc.) =
©°
. . . ) L. . Coef. de frottement u |Mors — Matiere des piéces (de réf.) ]
"Effort de maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge" ” — s
o X i R ) 0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.) =
« L'effort de maintien "10 a 20 fois supérieur a la masse de la charge" recommandé par " :
SMC se calcule avec une marge de sécurité de a=4, ce qui permet de tolérer certains 0.2 Métal ]
chocs dls au déplacement de I'objet, etc. 0.2 min. Caoutchouc, résine, etc. .g
5]
Lorsque u = 0.2 Lorsque u = 0.1 Note) « Méme dans des situations ou le coefficient de frottement est “g’.
supérieur & u = 0.2, SMC vous recommande de choisir un effort »
mg mg de mainti ins 10 & 20 fois supérieur & | del S
F=———x4=10xmg F=———x4=20xmg e maintien au moins 10 a 20 fois supérieur a la masse de la S
2x0.2 2x0.1 charge pour des raisons de sécurité. E
* * * Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si des 3
accélérations ou des chocs importants se produisent pendant le o
[ 10 x masse de la charge J [20 x masse de la charge ] déplacement.

ZS\VC 19
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Série LEHF

Sélection du modeéle

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHF

o Indication de I'effort de maintien

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

Dans les schémas ci-contre, “F”
représente l'effort de maintien, c'est-a- ] ﬁ {
dire la poussée d'un doigt lorsque les
deux doigts et les mors sont en contact
direct avec la piece, comme indiqué ci-
dessous.
© (CI O ©
e Vérifier que le point de préhension "L"
respecte la plage indiquée dans les  Doigt d ) Doigt
schémas ci-dessous. |
= =1 -
Lz
[ -
~—F L: pointde [ I | L: pointde
préhension F—lr= |e~= | —~F préhension
Piece F: effort de Mors { [ Pisce F: effort de
maintien maintien
LEHF10 LEHF40
10 Précision de I'effort de maintien: £30% (E.M.) 200 Précision de I'effort de maintien: £20% (E.M.)
I
= = ——__| Force de préhension 100%
T8 160 —
c c
g ~~~___Forcede préhension 100% 2 120 —_ | 70%
© ©
E T~ 70% £ .
[)) T — () 80 40 A>
s 0% | T — )5
§ o —— - S 40
w w
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHF20
35 Précision de l'effort de maintien: £25% (EM) ’ Sélectionnez Ia vitesse de préhension.
Z 30 - - " ® Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en
L ——r—__Force de préhension 100% respectant la plage de limitation ci-dessous.
.0
% 20 —_— 70% = 110
€ 15 T — s Plage de la for'ce de préhensioh et du seuil de &éclenchement
3 40% g 100
D
e 10 S 90
RS 3
m S 8 80
0 2 70
0 20 40 60 80 100 3
Point de préhension L [mm] % 60
‘G 50
LEHF32 2 0
150 Précision de I'effort de maintien: £20% (E.M.) g 30
— 8 0 10 20 30 40
£ o Vitesse de préhension [mm/s]
120 Force de préhension-100% =
w — p 00%
5 T
£ O — 1T 7%
g — 0w |
S 30
w
0
0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm]

* La force de préhension est une des données de positionnement paramétrée dans le contréleur.

20
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Sélection du modeéle

w Vérifiez le point de préhension et le porte-a-faux: série LEHF

@ Choisissez une position de préhension qui permette de maintenir le volume du porte-a-faux "H" dans la plage mentionnée ci-dessous.
@ Une position de préhension ne respectant pas les limites peut diminuer la durée de vie de la pince électrique.

Etat de la préhension externe

Etat de la préhension interne

H: porte-a-faux
L: point de préhension

H: porte-a-faux
L: point de préhension

0 - -
B | 9]
| w
\ -
H Position de la préhension
‘ Position de la préhension
H
E
o
o
S
LEHF10 LEHF20 2
=]
100 100 g
8
o
E 80 E 80 @
ER E 5
T T 3
- 60 . ~ 60 200 g
C:é 3 <:UJ A, 2 0o a
— \ w— Oy, %
G 40 [ -700/\ & 40 %0 g
= e”"m& N £ W@
S 20 Shey, S 20 27y
o S0 N N o N ;
! 0N N 205
0 2 0 ©
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 o
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm] 8
-l
LEHF32 LEHF40
100 120
— — 100 N
£ 80 £ 100 P =
£ E 80 N 3
o
T T s
x 205 x % =
E N % 3 60 ~_ p
& 40 5o, & % N S
N e \ ) 40 'Oe }00 g
[ [0} % % \ =
5 2 5 & ~
a T 20 Sl >
% \ 0 ,ooo/o _g
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120 _§
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm] o
* La force de préhension est une des données de positionnement paramétrée dans le contrdleur.
ZS\NC 21
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Série LEHF

Sélection du modeéle

w Vérifiez la force externe des doigts: série LEHF

—_—

Fv

Fv: charge verticale

Mp: moment longitudinal

Mr

My: moment radial

admissible Mr: moment latéral
H, L: distance jusqu'au point de préhension de la charge (mm)
Modale Charge verticale admissible Moment statique admissible
Fv (N) Moment longitudinal: Mp (N-m) Moment radial: My (N-m) Moment latéral: Mr (N-m)

LEHF10K2-CI 58 0.26 0.26 0.53
LEHF20K2-1 98 0.68 0.68 1.4
LEHF32K2-(1 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40K2-1 294 2 2 4

Note) Les valeurs de charge indiquées dans le tableau sont des valeurs statiques.

Calcul de la force externe admissible (quand moment de charge en cours)

Exemple de calcul

Quand une charge statique f = 10 N est utilisée, appliquant un moment
longitudinal au point L = 30 mm sur le guide LEHF20K2-0J
Par conséquent, I'utilisation est possible.

_— _ M (moment statique admissible) (N-m) 0.68
Charge admissible F (N) = Lx10% o charge admissible F = W
(*constant pour la conversion des unités) =22.7 (N)
Charge f = 10 (N) < 22.7 (N)
22
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Pince électrique a 2 doigts

Série LEHF

LEHF10, 20, 32, 40

Pour passer commande

C€

LEHF

10

16

K2-

Taille du corps

10

20

32

40

Pas réel ¢

| K[ Standard |

Modeéle a 2 doigts ¢

R

1]|6N

Course ¢
Course/des deux cotés (mm)| Taille
Standard | Grande course |du corps
16 32 10
24 48 20
32 64 32
40 80 40

Connexion du cable moteur ¢

Standard (connexion c6té droit)

Céble moteur

]

Connexion du cété gauche
Céable moteur

T
I

' Type

lMontage du contréleur

— | Montage par vis

D Note)

Montage sur rail DIN

¢Longueur du cable E/S

Sans céable

1.5m

3m

ur{e| =] |

5m

de contrdleur Note)

—_ Sans contrbleur

6N

Avec contrbleur

(NPN)

6P | Avec contréleur

(PNP)

Note) Consultez la page 50 pour connaitre les
caractéristiques détaillées du contréleur.

b Longueur de cable de I'actionneur

— Sans céble 8 8 m Note)
1 1.5m A 10 m Note)
3 3m B 15 m Note)
5 5m C 20 m Note)

Note) Fabriqué sur commande

*Type de cable pour I'actionneur

Sans cable

R

Cable robotique (cable flexible)

-

-

Note) Le rail DIN n'est pas inclus. Vous
devez le commander séparément.
(voir la page 51)

L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble. (contrsleur — page 50)
Vérifiez que le contrdleur et I'actionneur sont compatibles. o occeeeme=me T
<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> ﬂ‘M_"w
@ Vérifiez que I'étiquette de I'actionneur portant le numéro du modgle est identique & celle du contréleur. m L
(@ Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). @ @
J
* Consultez le manuel d'utilisation des produits. Il est disponible sur notre site web: http://www.smcworld.com/
SMC 23
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Série LEHF

Caractéristiques

Modele LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
Course/des deux Standard 16 24 32 40
cbtés (mm) Grande course| 32 48 64 80
Effort de maintien (N) Note 1) 3a7 11a28 | 48a120 | 72a180
Xgisrzﬁgn‘;‘l‘g’:r(t;ﬁ/:; de fermeture/ | 54505220 52 100/5 & 30
Méthode d'entrainement Vis - écrou + courroie courbée
Guidage avec doigts Guide linéaire (sans circulation)
Répétitivité (mm) Note 3) +0.05
Détermination de la longueur de 40.05

répétitivité (mm) Note 4)

Barre de doigt/des deux c6tés (mm) Note 5) 1.0 max.

Résistance aux impacts/vibrations

Caractéristiques de I'actionneur

(m/s?) Note ©) 150/30
Fréquence d'utilisation max. (C.P.M) 60
Température d'utilisation (°C) 5 a 40 (sans condensation et hors gel)
Plage d'humidité ambiante (%) 35 a 85 (sans condensation et hors gel)
Standard 340 610 1625 1980
Masse (g)
Grande course 370 750 1970 2500
§ Taille du moteur 020 28 042
-g Type de moteur Moteur pas a pas (servo 24 VDC)
_% Encodeur Phases A/B incrémentielles (800 impulsions/rotation)
§ Tension nominale (V) 24 VDC+10%
5 - - -
2 g::é::‘t fﬁﬁtlrs':‘t‘:gacz’v‘\‘,;m}ef)“ veille 17 | 2815 | 3413 | 36/13
S | Courant électrique max. temporaire (W) Note®) 19 51 57 61
<§ Masse du contrdleur (g) 150 (montage par vis)

Note 1)

Note 2)

Note 3

Note 4)

Note 5)
Note 6)

Note 7)

Note 8)

Montage

L'effort de maintien doit étre entre 10 et 20 fois supérieur & la masse de I'objet transporté. La force de positionnement doit
étre de 150% quand la piece est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre +de 30% (E.M.) pour LEHF10

+de 25% (E.M.) pour LEHF20

+de 20% (E.M.) pour LEHF32/40
La vitesse de préhension doit respecter la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas contraire, un
dysfonctionnement peut survenir.
La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piece) quand celle-ci est réalisée de
maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piece.
La détermination de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran du contréleur), c'est-
a-dire la répétitivité avec laquelle la piéce est maintenue dans la méme position.
Aucune influence de la barre de doigt pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a l'ouverture.
Résistance aux impacts : aucun dysfonctionnement de la pince lors du test de chocs en position axiale et
perpendiculairement a I'axe de la vis. (test réalisé avec la pince & I'état initial)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au balayage de fréquence de 45 a 2000 Hz. Test
réalisé en position axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)
C'est la consommation électrique (contréleur inclus) de I'actionneur en service.
Le courant électrique se met en veille quand I'actionneur s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'il est en service, y
compris en mode économie d'énergie lors de la préhension.
Cest le courant électrique maximum temporaire (contréleur inclus) de I'actionneur en service. Cette valeur peut étre utilisée
pour choisir la source d'alimentation électrique.

a) En utilisant le taraudage b) En utilisant le taraudage de la platine c) En utilisant le taraudage a I'arriere
du corps de fixation du corps

Sens de fixation

Goupille de piétage

00 | ©¢ | I:>

Sens de
fixation

24

Goupille de piétage Goupille de piétage
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Construction

Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Série LEHF

Nomenclature

v
T

2

=T

N° Description Matiere Note

1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé

2 Plaque latérale A Alliage d'aluminium Anodisé

3 Plaque latérale B Alliage d'aluminium Anodisé

4 | Axe coulissant Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
5 | Guide a billes Acier inox

6 Ecrou mobile Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
7 Doigt Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
8 Plaque de fixation Acier inox

9 Plaque du moteur Acier au carbone

10 | Poulie A Alliage d'aluminium

11 | Poulie B Alliage d'aluminium

12 | Butée du roulement Alliage d'aluminium

13 | Coussinet en caoutchouc NBR

14 | Roulement —

15 | Courroie —

16 | Bride —

17 | Bloc de doigt —

18 | Moteur pas a pas (servo/24 VDC) —

O
2
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Série LEHF

Dimensions
LEHF10K2-16/standard
0.8 0.8
0.8 14 14 0.8
4xM2.5x0.45x3
1
. il
o W I — ' I (\l¢
q ) I T } I i
i i Y
T 0
o
<
2 x g2H9 (*5%%%) 7 7 <
prof. 2 11 11
|| ||
=~ 230
=~ 290 (connexion du cable
connexion du cable moteur: standard) 40 moteur: cété gauche)
65 25
Plan de réf. pour le montage 27 4
v
Q
& 3 T
F S ° (oY)
[s\) T - -
© }: ,,,,,,,,,,,,,,,
' | Wl ol k<3 /)/ —© \
(PR S
g | a3
@ ® %O i &
Vis de réglage pour L o
I
o e ;
17 prof. 3
2xM5x0.8x10 Si fermé: 0 *5
2 x 4.2 traversant Si ouvert: 16 +1
(38.2) 36.4
1.7 74.6 1.7
30

3H9 (+g.025 )

4XxM4X0.7x7 prof. 3

@3H9 (*59%5)
prof. 3

O
2
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Dimensions
LEHF10K2-32/grande course

N
I
Y
8xM2.5x0.45x3 0.8 18 .08 0.8 18 0.8
|
S ) — 1 o — m¢
) LI [ ) =
? 8
B
0
2 x 92H9 (*5%°) 8|5 5|8 o
prof. 2
=~ 230
=~ 280 (connexion du
(connexion du cable moteur: standard) 40 cable moteur: coté gauche)
65 25
4
Plan de réf. pour le montage 27
0 (/2]
: i
a
- 1= \ _ -l
® ® [\ )
0
e 1 ;
| IR RN ] i AN
(o) S| © 9 | o]
S I Q =
§° ® E
y sle A I g
Vis de réglage pour o = a3H9 (*3%%°) =
commande manuelle prof. 3 -
(des deux cotés) . Si ferme: 0 %" %
2xM5x0.8x10 Si ouvert: 32 +1 s
2 x g4.2 traversant (37.5) 45.9 ~§
1.7 83.4 1.7 2
2
=
[
o
@
o
30 g
+0.025
3H9 () O
4xM4x07x7 prof. 3 IiIJ
<
e —E
."é'
°
03H9 (*0925) g
prof. 3 2
7]
[}
=
g
:E
@
o
w
(2]
f =
=)
=
[
o
@
o
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Série LEHF

Dimensions
LEHF20K2-24/standard
1 21 11 21 1
8xM3x0.5x4
\ [
o —— =~ mI
N ) I |- \ \> —
® o
G] wn
o
2
2 x 02.5H9 (*39%) 2
prof. 2.5 12|45 45| |12
=~ 230
=270 (connexion du
(connexion du cable moteur: standard) 50 cable moteur: coté gauche)
Plan de réf. pour le montage 35 65 5 30
v
Q
D= & I
© & o )
¢ )
@ 2xM6x1x12 s T
5| ©| o 2 x 95.2 traversant N>
J N2l g L '
(PR —~
3
€ ® So &
Sl
) . o |g I
Vis de réglage pour g s
commande manuelle Yy
P Sifermé: 0 7y
des deux cotés 0
¢ ) 20 Si ouvert: 24 11 @4H9 (*5°%°)
(35.8) 45.7 prof. 3
2 81.5 2

40

4H9 (+8.030)
4xM5x0.8x8 prof. 3

-)—mﬂ

N

22

—ﬁ\l—l—n—a
]

@4H9 (*3%%0)
prof. 3
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Dimensions
LEHF20K2-48/grande course

P
40 [T
4H9 (*09%) |
prof.3
4xM5x0.8x8
| 0
\s{‘ ! yiany ==
D N e = — i
O—R—©
T
@4H9 (3930
prof. 3
~ 230
=~ 240 (connexion du
Plan de réf. pour (connexion du cable moteur: standard) 50 céble moteur: cété gauche)
le montage 35 65 5 30
S 0
S x | I
(V)
-l
© 2xM6x1x12
—_—
5 2 @ 2 x 95.2 traversant
[ I N
(PR —
3
® ® o & =
o 2o . [ N s
Vis de réglage pour J|a 2
oo 4
20 Si ouvert: 48 +1 prof. 3 =
(53.8) 62.2 8
o
2 116 2 -
{ =
K=l
=
[
o
@
o
©
1 27 1 1 27 1 E‘,
Ll
8xM3x0.5x4 -l
W K T ]
?| ) Frjroe odo
[ 3 | I
‘ 2 5
=3 °
+0.025 F o
2 x@2.5H9 (777) o o
prof. 2.5 18 4.5 45 18 '_ =
8
=
i=3
:E
@
o
w
(2]
f =
o
=
[
o
@
o
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Série LEHF

Dimensions
LEHF32K2-32/standard
1.2 29 1212 29 1.2
8xM4x0.7x4 i
I
2. )
o ) I — Ia) /Y o
& ) I - 1% O «
1 2 [I
4 3
|
Te]
©
2 x 93H9 (+8-025 ) 18 55 55 18 -
prof. 3
~ 220
=~ 240 (connexion du
(connexion du cable moteur: standard) cable moteur: c6té gauche)
65 75
Plan de réf. pour 51 6 50
le montage
v
Q
x
= N P H
® ® ] HBE SEPSE A A f
Te} —_— g
© 2 x 96.4 traversant
©| o N
IS . [
i |~ i
H - Clian Y fan )
\¥/
3 S
3
® ® Ty | 3
,1 28
e do 16 ’ s8I
Vis de réglage pour
commande manuelle
. 04 +0.030
(des deux cotés) Sifermé: 0% M
27 Si ouvert: 32 +1 prof. 4
(49.5) 65.5
2.6 115 2.6
60
5H9 (*40%)
prof. 4
4xM6x1x10
Il ©
|
[ o : &)
I M s e e ! o
_2/|_|—”_‘| I @
@ \+\ ©
T

@5H9 (+g.oao )
prof. 4
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Dimensions
LEHF32K2-64/grande course

N
i
1.2 37 1.2 1.2 37 1.2 1
8xM4x0.7x4
\ > @ | ]
& PR ——— A e €1 ]
> [ | | |

8

+0.025 =)

2x@3H9 (577) L;'

prof. 3 ™

26 5.5 5.5 26 -

=220
~190 (connexion du
Plan de référence pour le montage (connexion du cable moteur: standard) 75 cable moteur: coté gauche)
51 65 6 50

>

PP
rramd D L D D N D | D FEURREE B 4

2 X 05

® ® 2 ] = | S || N W U WO | e n
I I
P |——==—————— | -
2 2 x 26.4 traversant &
®18l | 1
' | | &
. AN o
i < \v
2 g
o o 5
® C) i ( ) @ 3
| v — 218 S
]
Si fermé: 0 73" 5H9 (*3%%°) =
27 Si ouvert: 64 +1 prof. 4 3
o o
Vis de réglage pour commande manuelle (72.5) 84 Z
2.6 156.5 2.6 5
5
[
[+]
2
o
60
5H9 (+8.030) g
prof. 4 (&)
4xM6x1x10 w
-l
4 ©
|
{ \Z) i &)
I M e e I "
D e - , &
—%—9
T

@5H9 (*59%°)
prof. 4

Précautions spécifiques au produit

SVC 31

N



Série LEHF

Dimensions
LEHF40K2-40/standard
1.2 36 12 1.2 36 1.2
8xM4x0.7x4
D
o ) o ™ & <
[sY) ) [ I If [a\]
(
8
]
2 x @3H9 (*50%°) ©
prof. 3 20 8 8 20
=210
=~ 240 (connexion du
Plan de référence pour le montage (connexion du cable moteur: standard) 85 cable moteur: c6té gauche) ‘
51 65 6 60
v
Q
\ <
[aV) ~ "I """""
® ® S 3 ‘ SELES S j
/ et
o N =—————— I
© R ~
® o o 2 x 96.4 traversant |
H A R= i
H — = N Ve
3 g
3
@ ® Cls ( i 8
o =
TS \
o o AR ||\
Vis de réglage pour
commande rAne,lnueIIe Si fermé: 0 +g_1 25H9 (+0.030)
(des deux cotés) si . — =20 7
32 Si ouvert: 40 +1 prof. 4
©) | 69.5
2.6 129.5 2.6
70
4xM6x1x10 5H9 (*5.9%)
prof. 4
1
( o S
I M s e T _ I o
B I e | °
O—%—0
T
@5H9 (*3%%0)
prof. 4
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Pince électrique a 2 doigts Série LEHF

Dimensions
LEHF40K2-80/grande course

N
o
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2 1
8xM4x0.7x4
ko) | )
o D s B ~ A ] -
« ) | E— i -l?) \ \V \ N
[ [
8
b
[(e)
2 x @3H9 (*59%) 30 8 8 30
prof. 3
" =210
Plan de référence pour le montage =180 (connexion du
(connexion du cable moteur: standard) 85 cable moteur: coté gauche)
51 65 6 60

N\

2 x 95

&3 @ S ) - p— S By aa n
o e I
P 1T}
© 2 x 96.4 traversant ]
| o I
2= |

S
8 =
& &) Cl i ] B8 g
2| 5
z @ wle I S
\ 8
=]
32 Sifermé: 0 *3" oy
Si ouvert: 80 1 @5H9 (*3:0%0) 8
Vis de réglage pour commande manuelle } — o
20 09.5 prof. 4 7
(des deux cotés) (90) . @
2.6 189.5 2.6 2
=
[
o
e
o

70

5H9 <+g.030)

4xM6x1x10 prof. 4

LECP6

otHe
A%_ gt
®

.
N

32

I o =
—J/I—l_(

@5H9 (+g.oao )
prof. 4

Précautions spécifiques au produit
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Série LEHS
Sélection du modele

Sélection du modele

Procédure de sélection

m Vérifiez I'effort de maintien.

Vérifiez les conditions Calculez l'effort de - Sélectionnez le modgle a partir Sélectionnez la vitesse
dutilisation. maintien requis. du graph. sur l'effort de maintien de préhension.
Exemple Conseils pour choisir la pince tout LEHS20
Masse de la pigce: 0.1 kg| = en respectant la masse de la charge 4 25 : :
@ Bien que les conditions relatives a la structure de la = Pa— Force de préhension 100%
piece et au coefficient de frottement different entre o 20
les mors et la piéce, choisissez un modéle capable S
de fournir un effort de maintien 7 & 13 fois Not) E 15— 70%
Lo N N = — o
supérieur (ou plus) a la masse de la piece. s 14
Note) Voir comment se calcule I'effort de maintien requis E 10 5
pour plus de détails. ° — 40%
= ——
® Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si L 5
des accélérations ou des chocs importants se pro- w
duisent pendant le déplacement. 0
Exemple) Pour un effort de maintien 13 fois supérieur au 0 20 30 40 60 80 100
moins & la masse de la charge. Point de préhension L [mm]

Effort de maintien requis

=0.1 kg x 13 x 9.8 m/s? = 12.7 N min. Si le modéle LEHS20 est sélectionné.

@ On obtient un effort de maintien de 14 N qui correspond au
point d'intersection entre la distance du point de
préhension (L = 30 mm) et la force de préhension de 70%.

@ L'effort de maintien est 14 fois supérieur a la masse de la
piéce, répondant ainsi aux exigences préalablement

Force de préhension: 70%

Distance du point de préhension: 30 mm

| 1]

établies.
LEHS20
Vitesse de préhension: 30 mm/s = 110
= 100 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
<5
£
£ 9
" - g 80
Calculez l'effort Quand une piéce est saisie comme le montre le s 70
de maintien re is schéma ci-contre et dans les conditions suivantes, =
quis. F: effort de maintien (N) £ 60
u: coefficient de frottement entre les 2 50
mors et la piéce £ 40
m: masse de la piéce (kg) 8 30
g: attraction gravitationnelle (= 9.8 m/s2) g O 10 20 30 40 50 60
o . . .
mg : masse de la piéce (N) les conditions nécessaires = Vitesse de préhension [mm/s]

pour éviter la chute de la piéce, sont @ La vitesse de préhension est optimale quand la

3 x uF >mg for,cr:e de pr§8ensi/on atteint 70% et la vitesse de
Nombre de doigts prehension 30 mm/s.
et par conséquent, F > mg
Xu

Si "a" représente une marge supplémentaire,

F* est le résultat de la formule sulvante: (référence) Coefficient de frottement u (dépend de

F= mg xa I'environnement, de la pression de contact, etc.)
3xpu Coef. de frottement p | Mors — Matiere des pieces (de réf.)
L. . . . L. . 0.1 Métal (rugosité de la surface Rz3.2 max.)
"Effort de maintien au moins 7 a 13 fois supérieur a la masse de la charge" 02 Métal
o L'effort de maintien "7 a 13 fois superlleurla} la masse de Ia_ charge recommande par 0.2 min. Caoutchouc, résine, efc.
SMC se calcule avec une marge de sécurité de a=4, ce qui permet de tolérer certains
chocs diis au déplacement de I'objet, etc. Note) » Méme dans des situations ou le coefficient de
o =02 L =0.1 frottement est supérieur & u = 0.2, SMC vous
Gt S U Sl S Lk recommande de choisir un effort de maintien au moins
mg mg 7 a 13 fois supérieur a la masse de la charge pour des
F= 3x0.2 x4=6.7xmg F= 3x0.1 x4=13.3xmg raisons de sécurité.
* Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si des
* * accélérations ou des chocs importants se produisent
[7 x masse de la charge] [ 13 x masse de la charge} pendant le déplacement.
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Pince électrique a 3 doigts Série LEHS

Sélection du modeéle

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHS
o Indication de I'effort de maintien
Dans les grgph. de la page 36, “F’ représente l'effort de ® Réglez le point de préhension "L" pour qu'il respecte la plage N
maintien, c'est-a-dire la poussée d'un doigt lorsque les trois indiquée dans les schémas ci-dessous. E
doigts et les mors sont en contact direct avec la piéce, comme |
indiqué ci-dessous.

Etat de la préhension externe Etat de la préhension interne
LL
| | 5
wl
-l

L] [ L]
Doigt @ @ Doigt
Mors
]
I L%
[ - i
-
- |
Piece  L: point de MQ L: point de
préhension préhension

=
S
b=
o
=
a
>
©
0
@
S
g
=
©
‘@
o
@
®
c
=}
=
>
©
K]
o
a

F F

F: effort de F: effort de
maintien maintien

LECP6

Précautions spécifiques au produit
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Série LEHS

Sélection du modeéle

m Vérifiez I'effort de maintien: série LEHS

# La force de préhension est une des données de

« La force de préhension est une des données de

Standard positionnement paramétrée dans le contréleur. Com pact positionnement paramétrée dans le contrdleur.
LEHS10 LEHS10L
8 Précision de I'effort de maintien: +30% (E.M.) 5 Précision de I'effort de maintien: +30% (E.M.)
z z
L 6 T - p Force de préhension 100%
5 ——r~—__| Force de préhension 100% g 3 j
c c
® 4 ! © 70%
1S \\\ 70% 1S 5 -
[} \‘ [} I
o o 40%
t 2 40% =
L i}
0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHS20 LEHS20L
25 Précision de I'effort de maintien: £25% (E.M.) 20 Précision de I'effort de maintien: £25% (E.M.)
I ] ] [ N
= S— Force de préhension 100% = Force de préhension 100%
o 20 — L 15
5 5
= — = 0,
£ 15— —70% £ =
«© < 10
E 1o 5 b
3 40% 9 40%
< £ 5
2 5 2
w w
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Point de préhension L [mm] Point de préhension L [mm]
LEHS32
100 PreClSl?n de Ilefiort de ma{lntlen: +20% (EM) ’ Sélectionnez Ia vitesse de préhension.
= — Forﬂprt‘ahensmn 100% @ Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en
L 80 ‘ respectant la plage de limitation ci-dessous.
c
.%3 60 70% Standard
g = 110 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
40 o s 100
[ 40% £
° 5 90
S 20 2 80
i s 70
0 3 60
0 20 40 60 80 100 120 5 50
Point de préhension L [mm] 5 40
;.% 30
LEHS40 s 0 10 20 30 40 50 60
160 Précision de I'effort de maintien: £20% (E.M.) R Vitesse de préhension [mm/s]
= ‘ i ‘ . Compact
= —_ Force de préhension 100% = 110
'-'é 120 ‘ g 100 Plage de la force de préhension et du seuil de déclenchement
0 §
= 70% g 9
s 80 i g 80
E : 70 |
3 40% % 60
t =
5 40 £ 50 Il
w % 40
0 s 30
0 20 40 60 80 100 120 140 8 0 10 20 30 40 50 60
Point de préhension L [mm] &2 Vitesse de préhension [mm/s]
36
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Pince électrique a 3 doigts

Série LEHS

LEHS10, 20, 32, 40

Pour passer commande

C€

LEHS

K3-4

Ri1

6N 1

1]0

Taille du corps e
10
20
32
40

Taille du moteurl
— Standard
L Note) | Compact
Note) Taille du corps: 10, 20 unig.
Pas réel

LK standard |

Modeéle a 3 doigts ¢
Course ¢
Course/diametre | Taille du
(mm) corps

4 10

6 20

8 32

12 40

Connexion du cable moteur

Standard
(connexion du c6té gauche) ——

Plan de
réf. pour
le montage

Cable moteur
Cache du connecteur

Connexion a l'avant

Plan de réf. pour le montage

S
A @

Cable moteur
Cache du connecteur

Connexion du cété droit
Plan de référence pour le montage
Cable moteur
/ Cache du connecteur

lMontage du contréleur

— | Montage par vis

D Note) | Montage sur rail DIN

(voir la page 51)

* Longueur du cable E/S
Sans cable
1.5m
3m
5m

o= |

*Type de contréleur

— | Sans contréleur

6N | Avec contréleur (NPN)
6P | Avec contréleur (PNP)

Note) Consultez la page 50 pour
connaitre les caractéristiques
détaillées du contrdleur.

¢Longueur de céable de I'actionneur

— Sans céable 8 8 m Note)
1 1.5m A 10 m Note)
3 3m B 15 m Note)
5 5m C 20 m Note)

Note) Fabriqué sur commande

b Type de cable pour I'actionneur

— | Sans cable

R | Cable robotique (céble flexible)

-

Note) Le rail DIN n'est pas inclus.
Commandez-le séparément.

L'actionneur et le controleur sont vendus ensemble. (contrsleur — page 50)
Vérifiez que le contrdleur et I'actionneur sont compatibles. e
<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> ﬁoﬂ
(@ Vérifiez que I'étiquette de I'actionneur portant le numéro du modgle est identique & celle du contréleur.
(@ Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S parallele (NPN ou PNP). @
J
* Consultez le manuel d'utilisation des produits. Il est disponible sur notre site web: http://www.smcworld.com/
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Série LEHS

Caractéristiques
Modeéle LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Course/diamétre (mm) 4 6 8 12
Effort de Standard| 2.2a5.5 9a22 36 a 90 522130
maintien (N) N ) | compact| 1.4243.5 7417 — —
5 | Vitesse d'ouverture et de fermeture 5a70/ 5a 80/ 5a 100/ 5a 120/
é’ Ide préhension (mm/s) Nete2) 52450 5450 5450 5250
.2 | Méthode d'entrainement Vis - écrou + came de serrage
S | Répétitivité (mm) Noted +0.02
% 3: tre(:;It?t?\tlll?: ((r’nerrls o 0.05
% Barre de doigt/diam. (mm) Nete 5) 0.5 max.
B et s
g Fréquence d'utilisation max. (C.P.M) 60
8 Température d'utilisation (°C) 5 a 40 (sans condensation et hors gel)
Plage d'humidité ambiante (%) 35 a 85 (sans condensation et hors gel)
Standard 185 410 975 1265
Masse (g)
Compact 150 345 — —
# | Taille du moteur 020 028 042
_3 Type de moteur Moteur pas & pas (servo 24 VDC)
‘§ Encodeur Phase A/B incrémentielle (800 impulsions/rotation)
‘g Tensiop ngminale V) 24 VDC£10%
% Egﬁ’i{,’ﬁ%’,i%ﬁgz Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
2| (W) Note ) Compact 8/7 22/12 — —
:*;:‘-,’ Courant électrique | Standard 19 51 57 61
@ | (Winoteo) Compact 14 42 — —
8 Masse du controleur (g) 150 (montage par vis)

Note 1) L'effort de maintien doit étre entre 7 et 13 fois supérieur & la masse de I'objet transporté. La force de positionnement doit

étre de 150% quand la piéce est libérée. La précision de I'effort de maintien doit étre +de 30% (E.M.) pour LEHS10
+de 25% (E.M.) pour LEHS20
+de 20% (E.M.) pour LEHS32/40

Note 2) La vitesse de préhension doit étre comprise dans la plage indiquée pendant la phase de préhension. Dans le cas contraire,
un dysfonctionnement peut survenir.

Note 3) La répétitivité correspond au changement de position de la préhension (position de la piéce) quand celle-ci est réalisée de
maniére répétitive avec la méme séquence et pour la méme piéce.

Note 4) La détermination de la longueur de répétitivité correspond a la variation (valeur apparaissant sur I'écran du contrdleur),
c'est-a-dire la répétitivité avec laquelle la piéce est maintenue dans la méme position.

Note 5) Aucune influence de la barre de doigt pendant la préhension. Allongez la course pour pallier la quantité de jeu a I'ouverture.

Note 6) Résistance aux chocs : aucun dysfonctionnement de la pince lors du test de chocs en position axiale et perpendiculairement
a l'axe de la vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)
Résistance aux vibrations : aucun dysfonctionnement lorsque soumis au balayage de fréquence de 45 & 2000 Hz. Test
réalisé en position axiale et perpendiculairement a I'axe de la vis. (test réalisé avec la pince a I'état initial)

Note 7) C'est la consommation électrique (contrdleur inclus) de I'actionneur en service.
Le courant électrique se met en veille quand I'actionneur s'arréte sur une position prédéfinie alors qu'il est en service, y
compris en mode économie d'énergie lors de la préhension.

Note 8) C'est le courant électrique maximum temporaire (contrdleur inclus) de I'actionneur en service. Cette valeur peut étre utilisée
pour choisir la source d'alimentation électrique.

Montage
a) Montage A b) Montage B
(en utilisant le taraudage de la platine de fixation) (en utilisant le taraudage a I'arriére du corps)
Sens de 1 1 1 Sens de
fixation J fixation
—> : e
\_I |

Goupille de piétage Goupille de piétage
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Construction

Pince électrique a 3 doigts Série LE H S

Série LEHS

Nomenclature

N° Description Matiere Note

1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé

2 Plaque du moteur Alliage d'aluminium Anodisé

3 Bague de guidage Alliage d'aluminium

4 | Came coulissante Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
5 Verrou coulissant Acier inox Traité haute temp. + traitement spécifique
6 Doigt Acier au carbone Traité haute temp. + traitement spécifique
7 Plaque de fermeture Acier inox

8 Moteur pas a pas (servo/24 VDC)

O
2
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Série LEHS

Dimensions

LEHS10(L)K3-4

Modele L (L1)
LEHS10K3-4 89.1 | (59.6)
LEHS10LK3-4 | 726 | (43.1)

Plan de référence pour le montage

(si ouvert: 17)
(si fermé: 15)

©
N 0
5h9 (g.030)
6xM3x0.5x5 RN ‘
2xM4x0.7x6
+0.025
22.5H9 ("o7°) 2 x 93.3 traversant
prof. 2.5
= | =

Longueur de cable moteur = 300

a_l__,_c
(connexion du cable moteur: standard) H—H
jmal jmal

L
(L1)
—r

n | f
ol v ) N 0
qN| il v gy 1| ©
N8 i e
- o
1 I ]
[s2) (a\}
Position de réf. du 85
point de préhension 14 2H9 (*59%5) 4
§_ 10 Si ouvert: 7
o O v z
%0 Si fermé: 5
o |N
T |
wvle
oo
Connexion du cable moteur: Connexion du cable moteur:
du c6té droit a l'avant
Vis de réglage pour
commande manuelle
20 5
Q
x
(9]
g o : T O o
& [eY) \&A P I (8}
20
29.5
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Dimensions

Pince électrique a 3 doigts Série LE H S

LEHS20(L)K3-6

Modele L (L1)

LEHS20K3-6 98.8 | (61.8)

LEHS20LK3-6 | 84.8 | (47.8)

Plan de référence pour le montage

(si ouvert: 24)
(si fermé: 21)

VoY
A4

4

(s}

6h9 (§.030)

6xM3x0.5x6 12

g4H9 (5%°)

prof. 3 \

Longueur de cable moteur = 300
A(connexion du cable moteur: standard)

/
e
= |
- |
2xM6x1x10
I 2 x 95.2 traversant
-
[l | 1
N/
pe /
~ /HL\ AR» g
o o \ % N/ %0 9
- -
N o —~ | 1+ ; 5»3 /T \ §
« |9
S| a N
4 ]
[s) (a\}
5
-
Position de réf. du 20

point de préhension

Connexion du cable moteur:
du cété droit

0.025
Connexion du cable moteur: 2H9 (5 ) 6
14

S F

Si ouvert: 10

Vis de réglage pour commande manuelle

44
28

2 xo4.7

20

Si fermé: 7

41
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Série LEHS

Dimensions

LEHS32K3-8 Plan de référence pour le montage

63-8

(si ouvert: 35)
(si fermé: 31)

N
N
W
o
J
[Te]
< 0
8h9 (_p.036)
6xM4x0.7x8
16
#5H9 (+g.030) 2xM8x1.25x 14

prof. 4 2 x 96.8 traversant

Longueur de cable moteur =~ 300
(connexion du cable moteur: standard)

112.5
(63.4)
v ==

i 8
©
I/
7 o+ | < |
< © \ N So
@ — L e
i 5 ; § L \:@
|:‘ P [foR =" Te}
A [ —
(2] (o}
6
Position de réf. du
point de préhension 30
3H9 (0%°) 9
Connexion du cable moteur:
alavant 21 Si ouvert: 14

Si fermé: 10

Connexion du cable moteur:

du coté droit Vis de réglage pour commande manuelle

[

20

64
42

P
T
i

2 xo4.7

42 20
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Pince électrique a 3 doigts Série LEH S

Dimensions
LEHS40K3-12

Plan de référence pour le montage

LEHZ

(si ouvert: 41)
(si fermé: 35)
&)

&)

&
@

LL
Io) 0 I
10h9 (_0.036) w
6 x M5 x0.8x 10 18 -l
2xM8x1.25x 14
2 x 6.8 traversant
a5H9 (*5°%°)
W\ Longueur de cable moteur =~ 300
(connexion du céble moteur: standard)

135.4
(75.4)
]
o] j_
65

:‘é
e
o
S
— (7]
o Vo ﬁi 3 ! 3
h g o
8 o O 6/ e £
— L— @5 *
o = = &
0 @
Te} f=
- =
7 I 8
™ ~ E
6
Position de réf. du
point de préhension 30 0.030
4H9 (0™) 10
Connexion du cable moteur: a I'avant 24 Si ouvert: 17 [Ze)
A Si fermé: 11 o
O
o L
Vis de réglage pour commande manuelle ]
Connexion du cable moteur:
du cété droit
.“g
©
e
o
=
SN <
<t ol \’X‘jf‘ i [ o g
& Y o = « z
T i 5
I g
~ @
3 2
x =
o 5
[
o
b
o
64 20
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Série LEH

Al

Pinces électriques/
Précautions spécifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant I'utilisation. Reportez-vous a la page annexe 1 pour

connaitre les consignes de sécurité et les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.
Elles sont disponibles sur notre site web: http://www.smcworld.com/

] Conception et sélection

/A Attention

1. Respectez le point de préhension préconisé.
Une préhension supérieure a la plage spécifiée entraine un
moment excessif sur la partie coulissante du doigt et peut
diminuer la durée de service du produit.

Position de
la préhension

Position de la préhension

O ”L* et "H* sont
corrects. X "L" esttrop long. X "H" est trop long.
2. Le mors doit étre Iéger et le plus court possible.
Un mors de longueur et de masse importantes augmente la force
d'inertie quand l'appareil est ouvert ou fermé, ce qui entraine un
jeu au niveau du doigt. Méme si le point de préhension du mors
correspond a la plage spécifiée, faites en sorte qu'il soit le plus
court et le plus léger possible.
Si la piece est imposante (grande et lourde), utilisez un modéle
plus grand ou prenez deux pinces minimum.

3. Laissez un espace de préhension pour le mors si la
piece est extrémement fine.

Sans cet espace, l'appareil ne peut procéder a une préhension
correcte. La piéce peut se déplacer ou la préhension peut échouer.

o o P

Doigt
- ~3

.

Mors

Espace de préhension
Piece de type aiguille

/ préhension
4. Choisissez un modeéle disposant d'un effort de
maintien qui correspond a la masse de la piéce.
Un modéle inadapté peut faire chuter la piece. L'effort de
maintien doit étre entre 10 a 20 fois (LEHZ, LEHF) ou 7 a 13 fois
(LEHS) supérieur a la masse de I'objet transporté.

Piéce de type plaque fine

Précision de I'effort de maintien

L: point de préhension
H: porte-a-faux

Position de
la préhension
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LEHZ10 | LEHZ16

LEHZ20 [ LEHZ25

LEHZ32 [ LEHZ40

+30% (E.M.)

+25% (E.M.)

+20% (E.M.)

LEHF10 LEHF20 LEHF32 [ LEHF40
+30% (E.M.) +25% (E.M.) +20% (E.M.)
LEHS10 LEHS20 LEHS32 [ LEHS40

+30% (E.M.)

+25% (E.M.)

+20% (E.M.)

important.

. N'utilisez pas l'appareil s'il est exposé a un choc

Il pourrait tomber en panne ou se gripper. N'exposez pas
I'appareil a des vibrations ou des chocs ne respectant pas les

spécifications.

6. Choisissez le modeéle dont la largeur d'ouverture et de

fermeture correspond a la largeur de la piéce.

Un modele inadapté risque d'entrainer des positions de préhension
incorrectes dues a la différence de largeur entre l'ouverture et la
fermeture du produit et le diamétre de la piece a saisir. Il faut également
prévoir une course plus grande pour éviter le jeu créé par le produit lors
de son ouverture apreés la préhension.

|

Montage

A Attention

1. Ne laissez pas tomber la pince et ne la cognez pas lors

du montage pour éviter les rayures et les bosses.
Une déformation, méme légeére, peut altérer la précision de
I'appareil et provoquer une panne.

2. Serrez les vis de montage du mors comme le couple

l'indique.

Un serrage supérieur a la plage indiquée peut entrainer un
dysfonctionnement, tandis qu'un serrage insuffisant peut déplacer
ou faire chuter le mors.

Montage du mors sur le doigt

Le mors doit étre monté selon le couple de serrage spécifié dans le

tableau ci-dessous. Vissez-le dans le taraudage et le trou de fixation
du doigt.

<Série LEHZ>

Modéle Vis C°“ﬂ§fi§i:3age
LEHZ10(L) M2.5 x 0.45 0.3
LEHZ16(L) M3 x 0.5 0.9
LEHZ20(L) M4 x 0.7 14
LEHZ25(L) M5 x 0.8 3.0
LEHZ32 M6 x 1 5.0
LEHZ40 M8 x 1.25 12.0

<Série LEHF>

Modéle Vis C°“pm'z)f_‘°hjf;']age

LEHF10 M2.5 x 0.45 0.3

LEHF20 M3 x 0.5 0.9

LEHF32 M4 x 0.7 1.4

LEHF40 M4 x 0.7 14
<Série LEHS>

Modele Vis C°“ﬂg€?§if]age
LEHS10(L) M3 x 0.5 0.9
LEHS20(L) M3 x 0.5 0.9
LEHS32 Mé x 0.7 14
LEHS40 M5 x 0.8 3.0

& S\NC



série LEH
Pinces électriques/
Précautions spécifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant I'utilisation. Reportez-vous a la page annexe 1 pour
connaitre les consignes de sécurité et les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.

En utilisant le taraudage a I'arriére du corps En utilisant le taraudage a I'arriére du corps

Précautions spécifiques au produit

Elles sont disponibles sur notre site web: http:/www.smcworld.com/
’ Montage
‘ N
Montage de la pince électrique Série LEHZ . Montage de la pince électrique Série LEHF E
En utilisant le taraudage latéral du corps En utilisant le taraudage du corps .
Vis de réglage pour commande manuelle ! Vis de réglage pour commande manuelle/des deux cotés
Comeae [paee| | | ZZAZZAZ -
Modele Vis serrage vissage | ) i
max. max. L :
| oy | D0 B
LEHZ10(L) | M3x0.5 0.9 6 ! o | o Modele Vis e i
LEHZ16(L) | M4x0.7 1.4 6 3 \ [N-m] | L[mm] LL
LEHZ20(L) | M5x08 | 3.0 8 - LEHF10 | M4x07 | 14 7 0
LEHZ25(L) | M6x1 5.0 10 i LEHF20 | M5x0.8 3.0 8 -
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 3 LEHF32 | M6x 1 5.0 10
LEHZ40 M8x1.25| 12.0 14 ! LEHF40 | M6 x 1 5.0 10
En utilisant le taraudage de la platine de fixation En utilisant le taraudage de la platine de fixation
- T @
Couple de | Couple de T
Modgle Vis serrage ! Modéle Vis Sorage ﬂ
i i max. ' max.
[N-m] } i [N-m]
‘ LEHZ10(L) | M3x0.5 0.9 3 . LEHF10 | M4x0.7 1.4
7 LEHZ16(L) | M3x0.5 0.9 3 LEHF20 | M5x0.8 3.0
LEHZ20(L) | M4x0.7 14 ! LEHF32 | M6x1 5.0
LEHZ25(L) | M5x0.8 3.0 ! LEHF40 | M6 x 1 5.0
LEHZ32 M5 x 0.8 3.0 3
LEHZ40 M6 x 1 5.0

e
Couple de |Prof. de Couple de |Prof. de
Modéle Vis serrage |vissage Modale Vis serrage |vissage
| | max. max. max. max. L
[N-m] L [mm] [N-m] [mm]
LEHZ10(L) | M4x0.7 1.4 6 LEHF10 | M5x0.8 3.0 10
= LEHZ16(L) | M4x0.7 1.4 6 LEHF20 | M6x 1 5.0 12
LEHZ20(L) | M5x0.8 3.0 8 LEHF32 | M8 x 1.25 12.0 16
LEHZ25(L) M6 x 1 5.0 10 LEHF40 | M8 x 1.25 12.0 16 ©
LEHZ32 M6 x 1 5.0 10 o
LEHZ40 | Msx125| 120 14 o
-l
Montage de la pince électrique Série LEHS
En utilisant le taraudage de la platine de fixation En utilisant le taraudage a I'arriére du corps
E
g
Couple de Couple de |Prof. de g—
Modéle Vis SENEEE Modéle Vis SAMELL | B P
! max. ! max. max. L 8
[N-m] [N-m] | [mm] g
LEHS10(L) | M3x0.5 0.9 LEHS10(L) | M4x0.7 1.4 6 §_
LEHS20(L) | M5x0.8 3.0 = LEHS20(L) M6 x 1 5.0 10 -
LEHS32 M6 x 1 5.0 LEHS32 M8 x 1.25 12.0 14 .§
] LEHS40 M6 x 1 5.0 et M LEHS40 M8x1.25| 12.0 14 2
©
o
ZS\VC 45



Série LEH

Al

Pinces électriques/
Precautions spécifiques au produit 3

Veuillez lire ces consignes avant l'utilisation. Reportez-vous a la page annexe 1 pour

connaitre les consignes de sécurité et les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.
Elles sont disponibles sur notre site web: http://www.smcworld.com/

| Montage

/A Attention

3. Serrez les vis de montage de l'appareil comme le
couple l'indique.
Un serrage supérieur a la plage indiquée peut entrainer le
déplacement ou la chute du mors.

4. Evitez de serrer excessivement le mors sur le doigt lors
du montage.
Cela peut en altérer la précision et entrainer du jeu.

5. Des trous et des rainures sont présentes sur la facade
de montage. Utilisez-les si besoin.

6. Si la piece doit étre retirée pour une mise hors tension,

ouvrez ou fermez le doigt manuellement ou enlevez le
mors au préalable.
Si la piece est retirte manuellement, vérifiez la position de la
commande manuelle et prévoyez l'espace nécessaire au retrait.
Faites attention a ne pas serrer la commande manuelle
excessivement, cela pourrait causer une panne ou un
dysfonctionnement.

7. Lorsqu'une piece est saisie, veillez a ce qu'il y ait un
espace dans le sens horizontal pour éviter que la
charge ne se concentre sur un doigt et que la piéce soit
dans l'alignement.

De méme, lorsque l'appareil déplace une piece pour l'aligner,
minimisez la résistance de frottement créé par le mouvement de la
piéce. Le doigt peut étre déplacé, avoir du jeu ou tomber en panne.

8. Faites les réglages et vérifiez-les pour étre sir
qu'aucune force extérieure n'est appliquée sur le doigt.
Si le doigt subit des charges latérales répétitives ou un choc, cela
peut créer un jeu, endommager l'appareil et bloquer la vis,

provoquant une panne. Laissez un intervalle pour empécher que la
piéce ou le mors ne heurte la pince & la fin de la course.

1) Fin de course quand les doigts sont ouverts

O Avec espace X Sans espace

Espace % |

2) Fin de course quand la pince se déplace
O Avec espace X Sans espace

Espace

Espace
Espace

W
xw_

Impact de la charge
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4

3) Lors d'un retournement

Impact de la charge

9. Lors du montage, alignez minutieusement la piéce avec
le produit pour éviter une force excessive sur le doigt.
En particulier, lors d'un test, manipulez I'appareil manuellement ou
a faible vitesse et vérifiez que la sécurité est assurée sans le
moindre impact.

O Aligné X Non aligné
o o
] ®

L Impact de la charge

7

| Manipulation |

A Précaution

1. Les réglages de fin de course ainsi que la vitesse d'ouverture
et de fermeture prévalent pour les deux doigts.
La course, ainsi que la vitesse d'ouverture et de fermeture d'un doigt est
réduite de moitié par rapport au réglage.

2. Quand l'appareil saisit une piéce, assurez-vous d'étre en
mode préhension.
Ne cognez pas la piéce contre le doigt ou le mors durant
I'opération de positionnement.
La vis peut étre touchée et provoquer une panne.
Toutefois, si la piéce ne peut étre saisie lors d'une opération de préhension
(ex.: une piéce en plastique déformée, un composant en caoutchouc,etc.),
vous pouvez la saisir pendant la phase de positionnement en tenant
compte de sa force d'élasticité. Dans ce cas, maintenez la vitesse
d'entrainement pour l'impact spécifié dans I'élément 3.
Si l'opération s'arréte a cause d'un arrét de I'appareil ou d'une interruption
provisoire et qu'une opération de préhension est lancée juste apres le
redémarrage, le sens de fonctionnement change en fonction de la position
de démarrage.

SvC



Série LEH

Pinces électriques/

Precautions spécifiques au produit 4

A I Veuillez lire ces consignes avant I'utilisation. Reportez-vous a la page annexe 1 pour

connaitre les consignes de sécurité et les précautions d'utilisation des actionneurs électriques.
Elles sont disponibles sur notre site web: http://www.smcworld.com/

| Manipulation

A Précaution

3. Respectez les vitesses d'entrainement ci-dessous pour I'opération
de préhension.
¢ LEHZ: 5 2 50 mm/s * LEHF10: 5 a2 20 mm/s
* LEHF20/32/40: 52 30 mm/s ¢ LEHS: 5 a 50 mm/s
Une vitesse qui dépasse la plage spécifiée peut coincer la vis et provoquer une
panne.

4. Aucun effet de jeu pendant I'opération de préhension
Le retour au début se fait via I'opération de préhension.
Pendant I'opération de positionnement, le jeu crée l'espace entre les doigts.
Paramétrez la fonction "Position" en tenant compte du jeu.

5. Ne changez pas le réglage du mode économie d'énergie.
Si l'opération de préhension est continue, la chaleur générée par le moteur peut
entrainer une panne.
Cela provient du mécanisme autobloquant de la vis qui permet au produit de
continuer |'effort de maintien. Pour économiser de I'énergie 1a ou le produit doit
étre en veille ou pour continuer la préhension pendant des périodes de temps
prolongées, l'appareil devra réduire sa consommation électrique (jusqu'a 40%
automatiquement apres avoir saisi une premiére piece).
Contactez SMC si vous remarquez que la force de préhension du produit baisse
aprés avoir saisi une piéce, ou si I'appareil se déforme au bout d'un certain
temps.

6. Signal de sortie INP
1) Opération de positionnement

Quand le produit afteint les plages de réglage en suivant les données de

positionnement [In pos], le signal de sortie INP (In position) s'allume.

Valeur initiale : réglée & [0.50] minimum

2) Opération de préhension

Quand l'effort de poussée dépasse les données de positionnement

(déclenchement LV), le signal de sortie INP (positionnement) se déclenche.

Réglez la force de préhension et le déclenchement LV en suivant la plage de

limitation.

a) Pour que la pince maintienne la piece avec la force de préhension voulue,
le déclenchement LV et la force de préhension doivent étre réglés avec
les mémes valeurs.

b) Sile déclenchement LV et la force de préhension sont réglés a un niveau
inférieur & la plage de limitation la plus basse, il est possible que le signal
de sortie INP s'allume dés le démarrage de I'opération de préhension.

<Signal de sortie INP dans la version contrleur>
® SV0.8 min.

Bien que le produit passe automatiquement en mode économie d'énergie

(baisse du courant électrique) apres une opération de préhension, le signal

de sortie INP reste allumé.

® SV0.7 max.

a. Quand le déclenchement LV est réglé a 40% (si la valeur est la méme
qu'en mode économie d'énergie)

Bien que le produit passe automatiquement en mode économie d'énergie
(baisse du courant électrique) aprés une opération de préhension, le
signal de sortie INP reste allumé.

b. Quand le réglage du déclenchement LV est supérieur a 40%

L'appareil s'allume aprés une opération de préhension mais le signal de
sortie INP s'éteint avec la baisse automatique du courant électrique en
mode économie d'énergie.

7. Réglez la force de positionnement sur 150% pour relacher une
piece.
Si, durant l'opération de préhension, la piéce est saisie avec un couple trop
faible, I'appareil peut se gripper et ne pas relacher la piece.

8. Sile doigt est grippé suite a une erreur de réglage, ou autre, ouvrez et
fermez-le manuellement.
Quand la piece est retirée manuellement, vérifiez la position de la commande
manuelle et prévoyez l'espace nécessaire au retrait. Veillez a ne pas serrer la
commande manuelle excessivement pour éviter de causer une panne ou un
dysfonctionnement.

& S\NC

9. Mécanisme autobloquant

Le mécanisme autobloquant de la vis permet a I'appareil de conserver

son effort de maintien.

L'appareil ne fonctionne pas dans le sens inverse méme si une force

extérieure est appliquée pendant la préhension d'une piece.

<Type d'arréts, précautions>

1) Toutes les alimentations électriques du contrdleur sont éteintes.
Quand l'alimentation est restaurée et que les opérations reprennent,
le contrdleur s'initialise et la piéce saisie par |'appareil peut chuter.
Cette chute est due a la phase de détection de la polarité moteur.
(Cela signifie que les doigts bougent et effectuent quelques courses
partielles durant la phase de détection moteur lors de la mise sous
tension.) Retirez la piéce avant un redémarrage.

2) Le signal "Arrét EMG" du connecteur CN1 (contrdleur) est éteint.
Avec le commutateur d'arrét du boitier de commandes
Il n'est pas nécessaire de retirer la piéce auparavant car la mise sous
tension de l'alimentation n'entraine aucune phase de détection de la
polarité moteur. La reprise des opérations aprés un arrét peut
entrainer le déclenchement d'une alarme.

3) Le signal "M24V (alimentation pour I'entrainement moteur)" du
connecteur CN1 (contréleur) est éteint.
Il n'est pas nécessaire de retirer la piece auparavant car le
redémarrage des opérations n'entraine aucune phase de détection
de la polarité moteur.
L'activation du signal d'arrét ou le redémarrage des opérations apres
un arrét peut entrainer le déclenchement d'une alarme.

10. Retour au début

1) Il est recommandé de paramétrer le retour au début et la préhension
des pieces dans le méme sens.

Des fonctions paramétrées dans des sens opposés peuvent
occasionner du jeu et altérer la précision de mesure de fagon
significative.

2) Si le retour au début est réglé dans le sens CW (préhension interne)
Si le retour au début ne s'effectue qu'avec le produit, une déviation
importante peut apparaitre entre les différents actionneurs.
Paramétrer le retour au début avec une charge.

3) Si le retour au début s'effectue avec une charge
La plage de course est raccourcie. Vérifiez la valeur des données de
positionnement.

4) Avec les paramétres de base (décalage d'origine)

Si le retour au début est réglé sur décalage d'origine, il faut modifier
la position du produit. Vérifiez la valeur des données de
positionnement.

11. Pendant la phase de préhension, réglez la position du
produit a 0.5 mm minimum de distance de la piéce. Cette
position est considérée comme la position de référence
pour le démarrage de la préhension.

Si le produit et la piéce sont réglés sur la méme position, l'alarme
suivante peut se déclencher et un dysfonctionnement peut survenir.
a. Alarme ”échec pos.*
L'appareil ne peut atteindre la position de démarrage de la
préhension car les piéces se sont déplacées en largeur.
b. Alarme "ALM de préhension*
Le produit retourne en position de départ aprés le démarrage de
l'opération de préhension.

] Entretien

/A Attention

1. Si vous devez retirer I'appareil, vérifiez auparavant
qu'il n'a pas saisi de piéce.
Si c'est la cas, la piéce risque de tomber.
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LEHZ

Contrdleur de moteur pas a pas &
(servo/24 VDC) : ‘__; i

série LECP6

@ Cable E/S

Alim. élec. pour signal E/S
24VvDC

Préparez une alimentation API
et 24 VDC pour le signal E/S.

® Controleur
@ Actionneur i~

Options

@ Logiciel pour le paramétrage
du controleur

(cable de communication, unité de
conversion et cable USB inclus)

Logiciel pour le
paramétrage du
contréleur

Vers CN3 . Unité d

: : nité de

Céble de l'actionneur @ -~ : conversion

@ Cable de
communication ;

Vers CN2

Alimentation du controleur| |« - o .
24 VDC @ Prise d'alimentation

(accessoires)

Cable USB @

Vers CN1 (type A-miniB)

(Préparez des cébles
d'alimentation et des
alimentions d'entrée 24 VDC
[alimentations électriques
autres que les courants d'appel
préventifs] pour le contréleur.)

@ Boitier de commandes
(avec cable de 3 m)

Equipement pour le
paramétrage du contréleur




Controleur de moteur pas a pas (servo/24 VDC)

série LECP6 C€

Pour passer commande

LECPG6|N -
ActionneurI
Réf. de I'actionneur
e

Controleur

(sauf caractéristiques du cable et options de I'actionneur)

Ex.: entrez [LEHZ10LK2-4] pour
LEHZ10LK2-4AF-R16N1

Moteur compatibl
P Moteur pas a pas

(servo/24 VDC)
*Option
Numeéro de données de positionnement ¢ L du cable E/S —— Montage par vis
J
| 6 |64 points ongueur du c? d D Note) | Montage sur rail DIN
= Sans cable Note) Le rail DIN n'est pas
Type E/S paralléle ¢ 1 1.5m inclus. Commandez-le
N | NPN 3 3m séparément.
P | PNP 5 5m

+ Le contréleur équipé de type (-P6 OOOJ) est compris dans la série LE, il est inutile de le commander séparément.

s

Le contrdleur est vendu seul si la compatibilité de I'actionneur est déterminé préalablement.

Vérifiez que le contrdleur et I'actionneur sont compatibles. ~___cceeememme T

<Contrélez les points suivants avant toute utilisation.> LEH_Z‘IOLM

(D Vérifiez que l'étiquette de I'actionneur portant le numéro du modgle est identique a celle du contréleur. m

(2 Vérifiez la compatibilité de la configuration E/S paralléle (NPN ou PNP). @
N O J
Caractéristiques
Caractéristiques standard

Elément Caractéristiques
Moteur compatible Moteur pas a pas biphasé HB avec connexion unipolaire

Tension d'alimentation : 24 VDC+10% Courant électrique : 3 A (créte 5 A) Note 2)
[transmission moteur, contrble de puissance, arrét, déverrouillage inclus]

Entrée paralléle 11 entrées (isolation du photocoupleur)
Sortie paralléle 13 sorties (isolation du photocoupleur)

Phases A/B, entrée du récepteur de ligne
Résolution 800 p/r

Alimentation électrique Note 1)

Encodeur compatible

Communication en série RS485 (compatibilité avec le protocole Modbus)
Mémoire EEPROM

Indicateur LED LED (vert/rouge), une de chaque
Commande de verrouillage Borne de déverrouillage forcé Note3)
Longueur de cable (m) Cable E/S : 5 max. Cable de l'actionneur : 20 max.
Systéme de refroidissement Air réfrigérant naturel

Température d'utilisation (°C) 0 & 40 (sans condensation et hors gel)
Plage d'humidité ambiante (%) 35 a 85 (sans condensation et hors gel)
Plage de température de stockage (°C) —10 a 60 (sans condensation et hors gel)
Plage d'humidité de stockage (%) 35 a 85 (sans condensation et hors gel)

Entre le boitier (ailettes du radiateur) et la borne SG
50 (500 VDC)

150 (montage par vis)
170 (montage sur rail DIN)

Résistance d'isolation (M)

Masse (g)

Note 1) N'utilisez pas d'alimentation électrique de type courant d'appel préventif pour le contréleur.
Note 2) Le courant électrique change suivant le type d'actionneur. Reportez-vous aux caractéristiques de I'actionneur pour plus de détails.
Note 3) Compatible avec une commande de verrouillage hors tension
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Contréleur de moteur pas a pas (servo/24 VDC) Série LE CP 6

Montage
a) Montage par vis b) Montage sur rail DIN
(LECP611-00) (LECP61ID)

(installation avec deux vis M4) (installation avec le rail DIN) N
Le rail DIN est bloqué. T
Cable de terre Cable de terre Cable H

- de terre_

Sens de fixation :> & Lo
3 1 3 T8
| s IRE-
: : w
! Co -

3 m

Sens de fixation ::>$ 3 3 3
oo ~~~"  Adaptateur pour montage sur rail DIN oo CJI:)
1T}
-l

i

Accrochez le contréleur sur le rail DIN et appuyez sur le levier
de la partie A dans le sens de la fleche pour le bloquer.

Rail DIN L
AXT100-DR-] £

* Pour OJ, entrez un numéro tiré de la ligne "N°" dans le tableau suivant.
Reportez-vous aux dimensions de montage de la page 52.

(25)

Sox
s
s
4
s
s
o8
oS
s
&

(35

Dimensions L
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 | 14 | 15 16 | 17 18 19 | 20
DimensionsL| 23 | 35.5 | 48 60.5 73 85.5 98 | 1105 | 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 |210.5| 223 | 235.5 | 248 | 260.5

N° 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
DimensionsL| 273 |285.5 | 298 |310.5 | 323 |335.5 | 348 |360.5 | 373 |385.5 | 398 |410.5 | 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 485.5| 498 |510.5

Adaptateur pour montage sur rail DIN
LEC-DO (avec 2 vis de fixation)

A utiliser quand I'adaptateur pour montage sur rail DIN est fixé sur le controleur vissé.

SVC 51
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Précautions spécifiques au produit
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sSérie LECP6

Dimensions
a) Montage par vis (LECP6[1-)
(81.7) 24.5
66 pour montage 35
1 LED d'alimentation (vert) du corps 31

(ON: alimentation électrique activée)

LED d'alimentation (rouge)

[

(ON: alarme activée)

Connecteur E/S parallele CN5

Connecteur E/S en série CN4

150

Connecteur d'encodeur CN3

Connecteur d'alimentation moteur CN2

Connecteur d'alimentation CN1

141

b) Montage sur rail DIN (LECP6JID)

4.6

pour montage
du corps

Reportez-vous en page 51 pour connaitre les

5.25

(81.7) 115 dimensions L et les références du rail DIN.
66 5.25 35
1 31

(91.7)

150
132

173.2 (Quand le rail DIN est supprimé.)
167.3 (Quand le rail DIN est bloqué.)
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Contréleur de moteur pas a pas (servo/24 VDC) Série LE CP 6

Exemple de raccordement 1

’ Connecteur d'alimentation : CN1 | = La prise d'alimentation (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5) est accessoire.

Prise d'alimentation

Borne du connecteur d'alimentation CN1

Nom de la borne Fonction Fonctions en détails
ov Entrée commune () | Les bornes M24V/C24V/EMG/BK RLS sont communes (-).
M24V Alim. moteur (+) C'est I'alimentation fournie au contréleur par le moteur (+).
Cc24v Alim. de commande (+) | C'est l'alimentation fournie au contréleur par la commande (+).
EMG Arrét (+) Entrée (+) qui débloque I'arrét.
BK RLS Déverrovuillage (+) Entrée (+) qui débloque le verrouillage

Exemple de raccordement 2

x Veulillez utliser le cable E/S (LEC-CN5-I) quand vous connectez un API, etc. au connecteur E/S paralléle CN5.0J).
# || est recommandé de modifier le raccordement en fonction du type d'entrée et de sortie parallele (NPN ou PNP).
Suivez le schéma suivant pour le branchement.

LECP6PLICI-CI (PNP)

] Connecteur E/S paralléle : CN5

Schéma électrique
LECP6NCICI-C] (NPN)

24 VDC 24 VDC
CN5 pour les signaux E/S CN5 pour les signaux E/S
COM+ A1 { COM+ A1 {
COM- A2 COM- A2
INO A3 —o0 o INO A3 | o4
IN1 A4 —o o IN1 AL
IN2 A5 [—o0 o IN2 A5 | o
IN3 A6 —o o IN3 A6 | 4
IN4 A7 —o o IN4 A7 | o
IN5 A8 —o o IN5 A8 | oo
SETUP A9 —o o SETUP A9 o o—e
HOLD | A10 —o ™o HOLD | A10 |~ o
DRIVE A1l —oO © DRIVE A1 o o—e
RESET A12 —O O RESET A12 o o—e
SVON | A13 —o o SVON | A13 |
outo | B1 |—[1% outo | Bt <R
OUT1 B2 —{|—o OUT1 B2 —{}—o
ouT2 B3 —|— ouT2 B3 —{}—
ouT3 B4 —|— ouT3 B4 —{F—o
ouT4 BS —{|— ouT4 BS —{F——
ouTs B6 —|— ouTs B6 —{F——
BUSY B7 —{|— BUSY B —{F——
AREA B8 —{|— AREA B8 —{}——
SETON BO —{]— SETON BO —{}——
INP B10O —|— INP BIO —{}——+
SVRE B11 —|— SVRE BI1T —{}——
«ESTOP | B12 — |— «ESTOP | B12 — ——9
*ALARM | B13 — — *ALARM | B13 — ———
R R
Signal d'entrée Signal de sortie
Nom Contenu Nom Contenu
COM+ Connecte I'alimentation 24 V pour le signal entrée/sortie OUTO0 a OUTS |Indique le N° des données de positionnement pendant le fonctionnement
COM- Connecte I'alimentation 0 V pour le signal entrée/sortie BUSY Emet quand l'actionneur est en mouvement.
INO & IN5 N° bit spécifié dans les données de positionnement AREA Emet dans la plage de sortie des données de positionnement
(indication de I'entrée dans la combinaison INO a 5) SETON Emet en revenant en position initiale.
SETUP Consigne pour revenir en position initiale INP Emet quand la position ou la force ciblées sont atteintes
HOLD Opération temporairement interrompue (s'active quand le positionnement ou la préhension sont terminés)
DRIVE Consigne d'entrainement SVRE Emet quand le servo est activé.
RESET Réinitialisation de I'alarme et interruption de I'opération +*ESTOP Note) Aucun signal en cas d'arrét EMG
SVON Instruction servo ON *ALARM Note) Aucun signal quand l'alarme se déclenche.

O

Note) Ces signaux émettent quand le contréleur est sous tension. (N.F.)

SvVC
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LEHZ

LEHF

LEHS

Précautions spécifiques au produit
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série LECP6

Réglage des données de positionnement

1. Réglage des données de positionnement

Dans ce réglage, l'actionneur bouge et s'arréte dans la
position cible. Le schéma suivant montre les différents
réglages et le fonctionnement. Les éléments et les valeurs de
consigne a paramétrer sont indiquées ci-dessous.

Données de positionnement

Vitesse

’ Accélération ‘

| Décélération

Vitesse

Sortie INP | ON

Positionnement

[ON]

OFF

O: Réglage obligatoire
O: Réglage obligatoire tel que requis
—: Réglage non-obligatoire

2. Réglage des données de la préhension

L'actionneur se met en position pour démarrer la préhension.
Quand la position est atteinte, la préhension commence avec
une force plus faible que celle préréglée. Le schéma suivant
montre les différents réglages et le fonctionnement. Les

éléments et les valeurs de consigne a paramétrer sont
indiquées ci-dessous.
Vitesse

’Accélération ‘ ’ Décélération ‘

Vitesse

Vitesse de préhension

Force

Force de préhension

]
Positionnement

Déclenchement LV

1

Sortie INP | ON

OFF

[ON]

©: Réglage obligatoire

Données de positionnement (préhension) O: Réglage obligatoire tel que requis

Réglage Elément Description Réglage Elément Description
Si la position absolue est requise, Si la position absolue est requise,
© | Mouvement MOD sélectionnez Absolute. Si la position relative © | Mouvement MOD sélectionnez Absolute. Si la position
est requise, sélectionnez Relative. relative est requise, sélectionnez Relative.
© | Vitesse Vitesse de transfert vers la position cible © | Vitesse Vitesse de transfert vers la position de démarrage de la préhension
© | Position Position cible © | Position Position de démarrage de la préhension
Parametre qui définit la rapidité avec Parametre qui définit la rapidité avec laquelle
O | Accélération laquelle I'actionneur atteint la vitesse voulue. O | Accélération l'actionneur atteint la vitesse voulue. Plus la
Plus la valeur de consigne est élevée, plus il valeur de consigne est élevée, plus il atteint la
atteint la vitesse rapidement. vitesse rapidement.
Paramétre qui définit la rapidité avec Paramétre qui définit la rapidité avec
O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur O | Décélération laquelle I'actionneur s'arréte. Plus la valeur
de consigne est élevée, plus il s'arréte vite. de consigne est élevée, plus il s'arréte vite.
Valeur 0. Définir le coefficient de la force de préhension.
© | Force de préhension | (Si Iles valeurs régl_ées vont de 1 é_1100, l'opération 0 | Force de préhension La plage des réglages change en fonction du
devient une opération de préhension.) orce de prenensi type d'actionneur électrique. Consultez le
— | Déclenchement LV | Réglage non-obligatoire manuel dutilisation de ce dernier.
— | Vitesse de préhension | Réglage non-obligatoire Condition de déclenchement du signal de
O | Force d i i Couple max. pendant I'opération de positionnement sortie INP. Le signal de sortie INP se
orce gé positionnemen (aucun changement spécifique n'est requis) © | Déclenchement LV | déclenche quand la force générée dépasse
Condition de déclenchement du sianal de la valeur réglée. La valeur seuil doit étre
O | Zone 1, zone 2 sortie AREA 9 inférieure a la force de préhension.
Condition de déclenchement du signal de Vitesse de préhension
sortie INP. Le signal de sortie INP s'active Un réglage de vitesse rapide peut endommager
quand l'actionneur atteint la plage de l'actionneur électrique et les pieces en raison
O | Positionnement positionnement. Il est inutile d'en changer O | Vitesse de préhension | de limpact provogué en fin de course. Il est
la valeur initiale. Si le signal d'arrivée doit donc recommandé de régler une vitesse plus
émettre avant la fin de I'opération, lente. Consultez le manuel d'utilisation de
augmentez la valeur. I'actionneur électrique.
- Couple max. pendant l'opération de positionnement
© | Force do positionnement (aucun changement spécifique n'est requis)
Condition de déclenchement du signal de
O | Zone 1, zone 2 sortic AREA.
Distance de transfert pdt la préhension. Si la
distance de transfert dépasse les réglages, le
© | Positionnement transfert s'arréte méme si aucune opération de
préhension n'est en cours. Si la distance de transfert
est dépassée, le signal de sortie INP se déclenche.
54 SMC
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Contréleur de moteur pas a pas (servo/24 VDC) Série LE CP 6

Chronogramme
Retour au début
Alimentation électrique 24v
R | oV N
ON I
SVON OFF L
Entrée |
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Sortie |-I|-
INP :‘. w
1\ -l
*ALARM A
B H
*ESTOP A
— : |‘
: L}
1 1
1 )
HE
Vitesse = 0 mm/s
1 [
1
< ! h
Retour au début :. .“ n
P T TT T mmmmmmmmmssmmmmessosomeooooeo s momomemmey T
! Sil'actionneur se trouve dans la plage de positionnement paramétrée | w
i d'origine, INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste inactif. i -
= "+ALARM“ et "+ESTOP* indiquent un circuit de logique négative.
* Quand "Alimentation ON" apparait dans le chronogramme, c'est que I'alimentation est sous tension.
* Quand "Arrét OFF" apparait dans le chronogramme, c'est que le bouton d'arrét est enclenché (l'opération est arrétée).
oo TTEET e s s s ss e e a
! Scanne le n° des données i ! Scanne le n° des i —
Opération de positionnement '_‘i‘i_”_??'_“_"_”_'l‘?[“_“:’l‘________J Opération de préhension | données de positionnement 3
[ A
ON s
IN B S 1| OFF N L " | OFF =
Entrée - Ind|que le " des donnges & Entrée ! Indique le n° des : 2
H . . S
DRIVE jdepostomernent | DRIVE § données de posiionnemen g
1 . ’ Q
ey o k-
ouT ON ouT ON @
OFF OFF S
: _ E
Sortie BUSY Sortie BUSY 8
. o
INP A . INP 4
H it
i H
1 h )
i \ i
Vitesse fomieet ) MIM/S Vi HE 0 mm/
Opération de positionnement ,-' ! itesse ° T mm/s
! | pération de préhension |
______________________________________ H [ Y [
' S| I'actionneur se trouve dans la plage des données de E i 1 Si la force de préhension dépasse la "valeur seuil" des i
posmonnement INP s'active. Dans le cas contraire, INP reste inactif. i - données de positionnement, le signal INP se declenche H

+ "OUT" apparait quand "DRIVE® passe de ON a OFF.
(Sous tension, "DRIVE* ou "RESET* est actif et "*ESTOP* inactif
Toutes les sorties "OUT* sont inactives.)

HOLD

] @I_entls_se_zrge_n_t : i Il est possible d'identifier le groupe d'alarme en rassemblant

i
i
K K " . les signaux de sortie quand I'alarme se déclenche. i

* Quand l'actionneur atteint la plage de positionnement pendant une opération

de préhension, il continue I'opération méme si le signal HOLD se déclenche. + "xALARM" et "+*ESTOP* indiquent un circuit de logique négative.

sMC 55

Réinitialisation  !Reinitialisation de ralarme E

_________________________ S
. | ON . | ON =

Entrée HOLD I Entrée RESET I

_— OFF OFF 3

[}

. ON ON 3
Sortie BUSY ouT =3
: — OFF . — n OFF =
Sortie n ON -g,_

1 )

ALARM A -

e - OFF 2

Vitesse b i 0 mm/s i Sortie de alarme i [ E

idéparttdu 1 HOLD en cours de fonctionnement 8

i o
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série LECP6

Options

[cable de I'actionneur]

LE-CP-

13.5)

LE-CP-élLongueur ducéable:1.5m,3m,5m

(n° de borne)

Coté actionneur

Longueur de céble (L)

Cété contrdleur

(n° de borne)

28 Al B1
1 1.5m 3 —
8 | Sm s i AT A Al
5 5m = ——X«
8 8 m* Connecteur A A6 Fge
A 10 m* (30.7) GI?)
B 15 m*
C 20 m*
* Fabriqué sur a
Fabrique su (n° do bome) -E-CP={028/Longueur du cable: 8 m, 10 m, 15 m, 20 M ¢4 constour
135 (* fabriqué sur commande) W
Connecteur C
C6té actionneur (n° de borne)
5.5 A1 B1
< o L — ¥
< U ] B
26.3 A6 B6
Connecteur A
(30.7) (14.7)
(10)
Circuit N° de borne du connecteur A Couleur du céble| N° de borne du connecteur C
A B-1 Marron 2
A A-1 Rouge 1
B B-2 Orange 6
B A-2 Jaune 5
COM-A/COM B-3 Vert 3
COM-B/- A-3 Bleu 4
_____Blindage ____ N Couleur du cable| N° de borne du connecteur D
Vce B-4 a T a . Marron 12
GND A-4 1 — — { Noir 13
A 5 000 T —Foue !
A A5 1 ——1__Noir 6
B B-6 1 — — t Orange 9
B A-6 \u, \\ ~ Noir 8
7777777777777777 | S, — 3
[cable E/S]
LEC —_ CN5 —_ Coté controleur Coté API (n° de borne)
8.9 A1 B1 A1
Longueur de céble (L) N A13
1 1.5m < B
3 3m (14.4) ‘ L B13 B13 A13
5 5m
Broche de Couleur Marguage Couleur Broche de Couleur Marquage Couleur
connecteur n°|  du cable didentification connecteurn®|  du céble didentfication
A1 Marron clair | ® Noir B1 Jaune aEm Rouge
A2 Marron clair | B Rouge B2 Vertclair | m = Noir
* Taille du conducteur : AWG28 A3 Jaune u Noir B3 Vertclair | mm Rouge
A4 Jaune u Rouge B4 Gris nm Noir
A5 Vertclair | ® Noir B5 Gris L Rouge
A6 Vertclair | | Rouge B6 Blanc UL Noir
A7 Gris u Noir B7 Blanc UL Rouge
A8 Gris u Rouge B8 Marron clair| m m ® | Noir
A9 Blanc u Noir B9 Marron clair| @ B B | Rouge
A10 Blanc u Rouge B10 Jaune mmE | Noir
A1 Marron clair| B B Noir B11 Jaune H B B | Rouge
A12 Marron clair| ® B Rouge B12 Vertclair | m B B | Noir
A13 Jaune aEm Noir B13 Vertclair | m m B | Rouge
— Blindage
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Série LEC
Logiciel pour le paramétrage du controleur/LEC-W1

Pour passer commande

N
LEC-W1 i
L
T -
®p:?§:gzlr§g: rdlj controleur  Logiciel pour_le pa!'amétrage d_u co_ntréle_ur
(disponible en anglais et japonais)
(2 Cable de ———
communication
Cable USB
l @ Cable Contenu
O [} =
F———\ () Logiciel pour le paramétrage du contréleur (CD-ROM) | L
(3 Unité de conversion A . I
PC (2 Cable de communication w
(entre le contrdleur et I'unité de conversion) -
(3  Unité de conversion
@ Cable USB
(entre le PC et I'unité de conversion) —
Matériel requis C:If:>
Machine compatible PC/AT équipée de Windows XP et des ports USB1.1 ou USB2.0. H

* Windows® et Windows XP® sont des marques déposées par Microsoft Corporation.

Exemples de captures d'écrans

—
=
1z . 1.z
Exemple de capture d'écran en mode facile Exemple de capture d'écran en mode normal 3
S
[ ACTGantrolier — [Sten Datal 01 - | 3
FielE) Edit ‘Comm  Sétting z Filelf) Vien(y) Action(d) Widowld) Halbld) | P
1 @
o | Ala & fJ P H G ; : Safa § Brake worior | ISR S
| &I RTHORIG | Stop MI 4 = = J = M| MG | k=3
== e ————— e e . -~
Step Ha. Pesition Spnd Ferce ~8
Ho D (1] mm mmfs A0 X et Fos | Rasic |ORG | Centrollsr Status %
| Upload Tien Wonitor E-1 s
Slatur L Yulve a Tvpe No. LCP L 1 c
Conlroller 1D 1 T
o i [ [ o Test oRY o sorstsaa] | [021L 2120 . scr.om S
ACE/DEC pattern Trapezeld-sot ion Wi TR T =
*""‘P"""ﬂ. . s Tt e U iy S-mobion rate ] e e . st ] 8
i e f) B T e ¥ pre $
0] Abzulute 100 6,00 [ [ Nax apeod 600 L A o
1| abao lula 100 10.08 8 [ Wax AGG/DEG 3009 tomlent 4l E
£|Absulute 100 20.00 L] Def In position 1.00 |
3| Absalute 200 an.oa L] [ ] ORIG offaet 0.0 /Ot |
08 Max f "
£ st T : H Pire Bralel 1+ ConmoneSlectata Load ras g Orgw
6 Abscluts 100 60,09 [ [] Enabls S¥ LL L L] DRIVE it o JE
7 abaalute 400 .08 [ [ Mnlt nvee = Have 1
BlAbsolute 400 00,08 ] L} LA FESE] | L) JE
8| Absalute 0o an.08 L] L] N2 Sy 1 T 2 | SVRE I
Move Speed 20 [mniiec] Mave dutans [ paste | crear | | cot pos | N3 wa | e
17 jiEn = Seaad | Position | Accal | Dacal | Pushinef |Trigeerl) N4 wra | s
— o | /s - mnfe'd nfe’} I I
s | 100 b.00 2000 000 L] INS T §
Peky 100 S : 1 ahsalute 100 10.00 2000 000 L] 4 |
2|Mbsolute 100 20,00 000 2000 L] Ay sy
Fonctionnement aisé et réglage simple - s v |
, ' . L, : 5 abzoluls 00 50,00 800 Hood L]
B &bsoluls &00 E0.00 000 2000 L]
® Permet de régler et d'afficher les données de T T T T TT— T T— TR 7
H'Y H 0 Absol 400 B0.00 000 1000 [ ] (] ] 100 0.00 0.00 1.80
pOSItlonnement de l'actionneur comme la B i 500 s0.00 2600 2000 W ] 2 100 .00 0.0 1.0
o . ! 10| Absalute $00 100.00 000 000 L] L ] 100 0.00 0.00 1.0~
position, la vitesse, la force, etc.
@ Le paramétrage des données de resdy Vs ol _|

positionnement et le test d'entrainement

peuvent étre réalisés sur la méme page. Reglagg en details . o . -
@ Peut étre utilisé pour des a-coups et des @ Possibilité de paramétrer en détails les données de positionnement

déplacements & débit constant. @ Possibilité de voir le statut du terminal et des signaux a I'écran
® Réglages possibles des parametres
@ Possibilité de se déplacer a débit constant ou par a-coups, de retourner
au début, de faire des tests et d'essayer la sortie requise.
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Série LEC
Boitier de commandes/LEC-T1

Pour passer commande c €

LEC-T1-3J|G

Boitier de commandes l

Commutateur de marche
(en option)

lCommutateur de marche
— | Aucun
Longueur du cable S | Avec commutateur de marche

* Commutateur interlock pour la fonction

test par a-coups

Langues ¢ R
- » Commutateur d'arrét
J | Japonais (G A atour dardl
E | Anglais vec commutateur d'arré
X Caracterlsthues
Fonctions standard Elément Description
° Affichage en caracteres chinois Commutateur Commutateur de marche et commutateur d'arrét (en option)
e Commutateur d'arrét inclus Longueur du céble 3m
Classe de protection IP64 (sauf connecteur)
Option Température d'utilisation (°C) 5 a 50 (sans condensation)
e Commutateur de marche inclus Plage d'humidité ambiante (%) 35485
Masse (g) 350 (sauf cable)

* La conformité EMC du boitier de commandes a uniquement été testée avec un contréleur LECP6 et un
actionneur compatible.

Mode facile

Fonction Description Organigramme du menu
Données de positionnement | » Réglage des données de positionnement Menu’ Boiiees - —
- x Données N° des données de positionnement
A-coups * Fonctionnement par a-coups Moniteur Réglage de 2 éléments sélectionnés parmi:
* Retour au début iti i s\érati scélérati
A-coups position, vitesse, force, accélération, décélération
Test * Fonctionnement de I'étape 1 Test
es « Retour au début Alarme Moniteur
+ Affichage de l'axe et du n° des données ou Réglage TB | Affichage du’n’0 de I'étapg ' )
Moniteur positionnement Aff|chgge de 2 éléments sélectionnés parmi:
+ Affichage de 2 éléments : position, vitesse force (position, vitesse, force)
Alarme * Affichage de lalarme active A-coups
¢ Réinitialisation de I'alarme Retour au début
* Reconnexion de l'axe Fonctionnement par a-coups
* Réglage du mode facile/normal
Réglage TB * Réglage des données de Test
positionnement et sélection | Fonctionnement de I'étape 1
d'éléments pour la fonction affichage
Alarme
— Affichage de l'alarme active
Réinitialisation de I'alarme
Réglage TB
|___| Reconnexion
Facile/normal
Elément paramétré
58
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Mode normal

Boitier de commandes Série LE C

Organigramme du menu
Fonction Description Menu Données de positionnement
Données de posiionnement | ¢ Réglages des données de positionnement Données de postionnement N des données de posiionnement
P ot . Réal d ot Parameétres Mouvement MOD E
aramétre églage des parametres Moniteur Vitesse o
¢ Fonctionnement par a coups/ Test Position |
déplacement a débit constant Alarme Accélération
¢ Retour au début Fichier Décélération
¢ Test (précisez un maximum de 5 Réglage TB Force de préhension
Test données de positionnement et Reconnexion Déclenchement LV
essayez.) Vitesse de préhension —
* Sortie requise (sortie du signal et Force de positionnement
de la borne requise) Zones 1,2
Positionnement
e Ecrand en?ralnement _ Parameétre Réglages de base | (TR
* Ecran du signal de sortie Standard I
Moniteur « Ecran du signal d'entrée ORIG Réglage ORIG wl
* Ecran de la borne de sortie 98] | -~
¢ Ecran de la borne d'entrée Moniteur Moniteur DRV
+ Affichage de I'alarme active (réinitialisation de Entrainement Position, vitesse, couple
Alarme ['alarme) Signal de sortie Etape n°
+ Affichage du dossier d'enregistrement alarme Signal d'entrée N° derniére étape —
. Borne de sortie
* Sauvegarde des données ) . _{ Ecran du signal de sortie
Sauvegarde les données de Borne d'entrée 9 |
positionnement et les parametres du Test —{ Ecran du signal d'entrée|
contrdleur utilisé pour la 7))
communication (sauvegarde possible ‘Iigt%/ '\fgvgéb t —{ Ecran de la borne de sortie| T
de 4 fichiers, dont I'un pouvant Test urau u . . wl
Fichier contenir & la fois des données de Sortie requise Ecran de la borne d'entrée -
positionnement et des réglages) qu
* Charge pour le contréleur Alarme Alarme active
Charge les données enregistrées - " ; X
- N = Alarme active Affichage de I'alarme active
dans le boitier de commandes a Dossier denredi o )
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* Supprime les données enregistrées. — Sauvegarde des données Affichage du journal d'entrée g
* Réglage de I'affichage Charge pour le contrdleur 2
(mode facile/normal) Suppression de fichier E
e Langue — 5
(japonais/anglais) Réglage TB -
Réglage TB * Réglage du rétroéclairage Facile/normal @
* Réglage du contraste LCD Langue S
* Réglage du bip Rétroéclairage E
* Axe de connexion max. — Contraste LCD E
* Unité de distance (mm/pouces) Bip
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econnexion econnexion de l'axe Mot de passe
Unité de distance
— Reconnexion
Dimensions
4 102
N° Description Fonction
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ON||

LCD

Ecran avec affichage a cristaux liquides (et rétroéclairage)

Accroche

Accroche de suspension pour le boitier de commandes

Ce bouton permet de bloquer et d'arréter I'opération.

Le débloquage se fait en tournant le bouton vers la droite.
Plague pour le commutateur d'arét

Commutateur de Evite une manipulation involontaire (fonctionnement inattendu)
5 marche (en option) de la fonction test par a-coups. D'autres fonctions telles que la
P modification des données, ne sont pas prises en compte.

1
2
3 | Commutateur d'arrét
4

Plaque commutateur d'arrét

6 | Commutateur principal
7 | Cable
8 | Connecteur

Commutateur pour chaque entrée

Longueur: 3 m

Connecteur branché au raccordement CN4 du contréleur
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Série LEC

Controleur et appareils périphériques/
précautions spécifiques au produit 1

Veuillez lire ces consignes avant I'utilisation.

Reportez-vous a la page annexe 1 pour les consignes de sécurité.

|

Conception et sélection \

|

Manipulation

/A Attention

1.

Vérifiez que vous utilisez la tension préconisée.

Si ce n'est pas la cas, un dysfonctionnement ou une panne peuvent
survenir. Si la tension appliquée est inférieure a la tension
préconisée, il est possible que la charge reste immobile suite a une
chute de tension interne dans le controleur. Verifiez la tension avant
I'utilisation.

. Utilisez le produit dans les plages d'utilisation spécifiées

pour éviter tout risque d'incendie, de dysfonctionnement ou de
panne de l'actionneur. Verifiez les caractéristiques avant I'utilisation.

. Installez un circuit d'arrét d'urgence a I'extérieur du

boitier de protection.
Installez un circuit d'arrét d'urgence a l'extérieur du boitier de
protection pour qu'il arréte immédiatement le systeme et coupe
I'alimentation électrique.

. Installez un systéme de secours préalable, en équipant

les appareils d'une structure multi-couches ou d'un
systéeme de sireté intégré pour éviter des dommages

dus a une panne ou a un dysfonctionnement du
contrdleur et des appareils périphériques.

. Si le personnel est en danger a cause d'une production

de chaleur anormale, d'une fumée ou d'un allumage, etc.
du contréleur et des appareils périphériques, coupez
immédiatement le courant qui alimente le produit et le
systéeme.

|

Manipulation

A\ Attention

1

60

. Ne touchez pas l'intérieur du contréleur et des appareils

périphériques.
Vous pourriez vous électrocuter ou endommager le controleur.

. N'utilisez pas le produit avec les mains mouillées.

Vous pourriez vous électrocuter.

. N'utilisez pas le produit s'il est endommagé ou s'il

manque des composants.
Vous pourriez vous électrocuter, provoquer un incendie ou vous
blesser.

. Utilisez uniquement la combinaison recommandée entre

I'actionneur électrique et le contrdleur.
Dans le cas contraire, vous pourriez endommager |'un comme l'autre.

. Faites attention a ne pas étre entrainé ou frappé par la

piéce lorsque I'actionneur est en mouvement.
Vous pourriez vous blesser.

. Ne branchez pas I'alimentation et n'allumez pas I'appareil

sans avoir préalablement vérifié que la zone de
déplacement de la piéce est en sécurité.
Le mouvement de la piece peut entrainer un accident.

. Ne touchez pas Il'appareil quand il est en service, ni

méme juste aprés son utilisation car il peut étre trés
chaud.
La température élevée pourrait vous brdler.

. Dans le cadre d'une installation, d'un raccordement ou

d'un entretien, vérifiez la tension a l'aide d'un testeur
pendant plus de cinq minutes aprés la mise hors tension
de I'appareil.

Vous pourriez vous électrocuter, provoquer un incendie ou vous
blesser dans le cas contraire.
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9.

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

/A Attention

L'électricité statique peut provoquer des dysfonctionnements
ou endommager le contréleur. Ne touchez pas le contréleur
quand il est sous tension.

Si vous devez toucher le contrdleur lors d'une opération de maintenance,
prenez les mesures nécessaires pour éliminer I'électricité statique.
N'utilisez pas le produit dans un milieu ou de la poussiére,
des produits chimiques ou de I'huile sont contenus dans
l'air.

Cela provoquerait une panne ou des dysfonctionnements.

N'utilisez pas le produit dans un milieu exposé a des champs
magnétiques.

Cela provoquerait une panne ou des dysfonctionnements.

N'installez pas le produit dans un environnement soumis a
des gaz inflammables, explosifs et corrosifs.

Cela pourrait provoquer un incendie, une explosion et de la corrosion.

Ne soumettez pas I'appareil a une chaleur radiante provenant
d'une forte source de chaleur (ex.: chaudiére, rayons directs
du soleil, etc.).

Le contrdleur ou ses périphériques pourraient tomber en panne.

N'utilisez pas le produit dans un milieu sujet a des cycles
thermiques.
Le contréleur ou ses périphériques pourraient tomber en panne.

N'utilisez pas le produit dans un milieu exposé a des
surtensions.

Si le produit est utilisé a proximité d'unités génératrices de surtensions
(ex.: élévateurs, fours a induction a haute fréquence, moteurs, etc.), son
circuit interne peut étre détérioré ou endommagé. Evitez les sources de
surtension et les croisements de lignes.

N'installez pas le produit dans un milieu exposé a des
vibrations et des impacts.
Cela provoquerait une panne ou des dysfonctionnements.

Lorsqu'une charge génératrice de surtensions, telle qu'un
relais ou un électrodistributeur, est conduite directement,
utilisez un appareil avec un dispositif de protection intégré
contre les surtensions.

|

Installation

1.

2.

3.

4,

SvVC

/A Attention

Installez le contréleur et ses périphériques sur un
équipement ignifugé.

Une installation proche d'un matériau inflammable (ou directement
dessus) peut provoquer un incendie.

N'installez pas I'appareil dans un milieu exposé a des
vibrations et des impacts.

Cela provoquerait une panne ou des dysfonctionnements.

N'installez pas le contréleur et ses périphériques avec
un contacteur électromagnétique de taille importante
ou avec un disjoncteur sur le méme panneau, cela
provoque des vibrations. Installez-les sur différents
panneaux ou éloignez le controleur et ses
périphériques de la source de vibrations.

Installez le controleur et ses périphériques sur une
surface plane.

Si la surface de montage est déformée ou irréguliére, une force
excessive peut étre appliquée sur le boitier et poser des
problémes.
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Série LEC

Controleur et appareils périphériques/
précautions spécifiques au produit 2

Veuillez lire ces consignes avant I'utilisation.

Reportez-vous a la page annexe 1 pour les consignes de sécurité.

|

Alimentation électrique \

|

Entretien

A Précaution

1. Utilisez une alimentation de faible niveau sonore entre

les lignes et entre la ligne de courant et la terre.
Dans les cas ou le niveau sonore est élevé, un transformateur
d'isolation doit étre utilisé.

2. Les alimentations électriques du contréleur et du

signal E/S doivent étre séparées et ne doivent pas
utiliser de courant d'appel préventif.

Si c'est le cas, une chute de tension peut survenir pendant
I'accélération de l'actionneur.

3. Pour prévenir des surtensions dues aux éclairs, prenez

les mesures nécessaires. Connectez la prise de terre
de la protection de circuit contre la foudre séparément
du raccordement a la terre du controleur et des
périphériques.

|

Mise a la terre

/A Attention

1. Effectuez un raccordement a la terre afin de garantir la

tolérance au bruit du controleur.

2. Utilisez autant que possible un raccordement a la terre

spécifique.
Le raccordement a la terre doit étre de type classe D (résistance
de terre de 100 Q max.)

3. Le raccordement a la terre doit étre aussi proche que

possible du contréleur et des périphériques pour étre
aussi court que possible.

4. Dans l'éventualité improbable qu'un dysfonctionne-

ment soit causé par la terre, déconnectez l'unité de la
terre.

O

/A Attention

1.

SVC

Effectuez des opérations de maintenance réguliére-
ment.

Vérifiez que les cables et les vis ne sont pas desserrés.

Des vis ou des cables mal serrés peuvent provoquer un dysfonc-
tionnement involontaire.

. Vérifiez le bon fonctionnement de I'appareil une fois

I'entretien terminé.

Si I'équipement ou les machines ne fonctionnent pas
correctement, arrétez le systéme d'urgence. Dans le cas contraire,
une panne inattendue pourrait survenir et il serait alors impossible
de garantir la sécurité de linstallation. Faites un test d'arrét
d'urgence pour vérifier la sécurité de I'équipement.

. Ne tentez pas de démonter, modifier ou réparer le

controleur et ses périphériques.

. Ne déposez rien de conducteur ou d'inflammable dans

le contréleur.
Cela provoquerait un incendie.

. Ne testez pas la résistance de l'isolation ou de surten-

sion admissible de ce produit.

. Prévoyez suffisamment d'espace libre pour réaliser les

travaux d'entretien.

Concevez le systeme de fagon a disposer de I'espace nécessaire
pour les opérations de maintenance.
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Précautions spécifiques au produit
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Autres produits

Table linéaire électrique
Série LES

e Compact, réduction de I'encombrement
(61% de volume en moins par rapport aux
produits SMC conventionnels)

e Diminution du temps de cycle

Table linéaire électrique b

Accélération et décélération max.:

5,000 mm/s2 Hosee

vitesse max.: 400 mm/s
e Répétitivité de positionnement : +0.05 mm

Points de positionnement : 64 points LESH16R

e Possibilité de montage dans 2 sens

CAT.ES100-78
Charge (kg)
Course Moteur pas a pas |Servomoteur | Vitesse d:a:,si 5
(mm) (servol24 VIDC) (24 vDC) (mm/s) mm)
Horizontal | Vertical | Horizontal | Vertical
2 0.5 2 0.5 | 10a200 4
LESH8R 50,75 -
1 0.25 1 0.25 | 20 a 400 8
6 2 5 2 10 a 200 5
50, 100
4 1 25 1 20 a 400 10
9 4 2.5 10a 150 8
LESH25R |50, 100, 150 -
6 2 1.5 20 a 400 16

Actionneur électrique/modele a tige
Série LEY
e Grande course : max.500 mm

e Possibilités de montage (LEY32)

* Fixation intégrée : 3 sens
* Fixations de montage : 3 types

e Possibilité de monter un détecteur
e Réglage vitesse/positionnement :

max. 64 points

Pas d Force de préhension [N]| yitesse .
. - - ” . I
o ll est possible de choisir le réglage  Taite | "® |woteurpas| Servo- | max | P
agm a pas moteur
du’posn!onnement et de la 4 ” o o o
préhension. 16 5 74 58 250 50 2300
Possibilité de maintenir l'actionneur 18 25 141 111 125
tout en tirant la tige : 12 122 35 500
de la piéce, etc. 25 6 238 72 250 50 & 400
3 452 130 125
16 189 500
32 8 370 — 250 50 & 500
4 707 125
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Autres produits

Actionneur électrique

e Montage facile du corps/temps d'installation plus rapide
Montage possible du corps principal sans enlever le couvercle externe, etc.

e Compact

Hauteur et largeur : 2 fois plus petites, réduction de 50%

Série LEFS

Guidage par vis a billes ------------------

série LEFS
e Charge max. : 45 kg

e Répétitivité de positionnement :

+0.02 mm

Série ‘ Taille

Charge | Course

CAT.ES100-87A

Vitesse

Répétitivité de

(%)) (mm) (mm/s) posn(ur:rn:;e)ment
16 10  |jusqu'a 400 500
LEFS 25 20 |jusqu"a 600 500 +0.02
32 45  |(jusqu'a 800 500
16 1 jusqu'a 1000 |jusqu'a 2000
LEFB 25 5  |jusqu'a 2000 jusqu'a 2000 +0.1
32 14 |jusqu'a 2000 |jusqu'a 1500

x La taille correspond a I'alésage du vérin pneumatique pour une poussée

identique (pour un fonctionnement utilisant des vis a billes).

Guidage par courroie

série LEFB
e Course max. : 2000 mm

e Vitesse de transfert : 2000 mm/s

N
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/\ Consignes de sécurité

Ces consignes de sécurité ont été rédigées pour prévenir des situations dangereuses
pour les personnes et/ou les équipements. Ces instructions indiquent le niveau de

risque potentiel a l'aide d'étiquettes"Précaution”, "Attention" ou"Danger.“ Elles sont
toutes importantes pour la sécurité et doivent étre appliquées, en plus des Normes
Internatinoales (ISO/IEC)*1), & tous les textes en vigueur a ce jour.

e |

/\ Précaution:

Précaution indique un risque potentiel de faible
niveau qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer des
blessures mineures ou peu graves.

Attention indique un risque potentiel de niveau
moyen qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou
des blessures graves.

/\ Attention:

Danger indique un risque potentiel de niveau fort
qui, s'il est ignoré, pourrait entrainer la mort ou des

/\ Danger :
blessures graves.

R e T Ty |

#1) ISO 4414 : Fluides pneumatiques — Régles générales relatives aux systemes.
ISO 4413 : Fluides hydrauliques — Régles générales relatives aux systemes.
IEC 60204-1 : Sécurité des machines — Matériel électrique des machines.
(1ére partie : recommandations générales)
ISO 10218-1 : Manipulation de robots industriels - Sécurité.
etc.

/A Attention

1. La compatibilité du produit est sous la responsabilité de la personne qui
a concu le systéme et qui a défini ses caractéristiques.
Etant donné que les produits mentionnés sont utilisés dans certaines conditions, c'est la
personne qui a congu le systéme ou qui en a déterminé les caractéristiques (aprés avoir
fait les analyses et tests requis) qui décide de la compatibilit¢ de ces produits avec
l'installation. Les performances et la sécurité exigées par I'équipement seront de la
responsabilité de la personne qui a déterminé la compatibilité du systeme. Cette personne
devra réviser en permanence le caractére approprié de tous les éléments spécifiés en se
reportant aux informations du dernier catalogue et en tenant compte de toute éventualité
de défaillance de I'équipement pour la configuration d'un systéme.

2. Seules les personnes formées convenablement pourront intervenir sur
les équipements ou machines.
Le produit présenté ici peut étre dangereux s'il fait I'objet d'une mauvaise manipulation. Le
montage, le fonctionnement et I'entretien des machines ou de I'équipement, y compris de
nos produits, ne doivent étre réalisés que par des personnes formées convenablement et
expérimentées.

3. Ne jamais tenter de retirer ou intervenir sur le produit ou des machines
ou équipements sans s'étre assuré que tous les dispositifs de sécurité
ont été mis en place.

. L'inspection et I'entretien des équipements ou machines ne devront étre effectués
qu'une fois que les mesures de prévention de chute et d'emballement des objets
manipulés ont été confirmées.

. Si un équipement doit étre déplacé, assurez-vous que toutes les mesures de sécurité
indiquées ci-dessus ont été prises, que le courant a été coupé a la source et que les
précautions spécifiques du produit ont été soigneusement lues et comprises.

. Avant de redémarrer la machine, prenez des mesures de prévention pour éviter les
dysfonctionnements malencontreux.

4. Contactez SMC et prenez les mesures de sécurité nécessaires si les
produits doivent étre utilisés dans une des conditions suivantes :

1. Conditions et plages de fonctionnement en dehors de celles données dans les
catalogues, ou utilisation du produit en extérieur ou dans un endroit ou le produit est
exposé aux rayons du soleil.

Installation en milieu nucléaire, matériel embarqué (train, navigation aérienne, véhicules,
espace, navigation maritime), équipement militaire, médical, combustion et récréation,
équipement en contact avec les aliments et les boissons, circuits d'arrét d'urgence,
circuits d'embrayage et de freinage dans les applications de presse, équipement de
sécurité ou toute autre application qui ne correspond pas aux caractéristiques standard
décrites dans le catalogue du produit.

. Equipement pouvant avoir des effets néfastes sur 'homme, les biens matériels ou les
animaux, exigeant une analyse de sécurité spécifique.

Lorsque les produits sont utilisés en circuit interlock, préparez un circuit de style double
interlock avec une protection mécanique afin d'eviter toute panne. Vérifiez
périodiquement le bon fonctionnement des dispositifs.
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Lisez les "Précautions d'utilisation
des Produits SMC" (M-E03-3) avant
toute utilisation.

/\ Consignes de sécurité

/A\Précaution

1. Ce produit est prévu pour une utilisation dans les industries de fabrication.
Le produit, décrit ici, est congu en principe pour une utilisation inoffensive dans les industries de
fabrication.
Si vous avez lintention d'utiliser ce produit dans d'autres industries, veuillez consulter SMC au
préalable et remplacer certaines spécifications ou échanger un contrat au besoin.
Si quelque chose semble confus, veuillez contacter votre succursale commerciale la plus proche.

Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité/clauses de conformité

Le produit utilisé est soumis a la "Garantie limitée et clause limitative de
responsabilité" et aux "Clauses de conformité".
Veuillez les lire attentivement et les accepter avant d'utiliser le produit.

Garantie limitée et clause limitative de responsabilité

1. La période de garantie du produit s'étend sur un an en service ou un an et demi apres livraison
du produit.*2)
Le produit peut également tenir une durabilité spéciale, une exécution a distance ou des
pieces de rechange. Veuillez demander l'avis de votre succursale commerciale la plus proche.

2. En cas de panne ou de dommage signalé pendant la période de garantie, période durant
laquelle nous nous portons entierement responsable, votre produit sera remplacé ou les
pices détachées nécessaires seront fournies.

Cette limitation de garantie s'applique uniquement a notre produit, indépendamment de tout
autre dommage encouru, causé par un dysfonctionnement de I'appareil.

3. Avant d'utiliser les produits SMC, veuillez lire et comprendre les termes de la garantie, ainsi
que les clauses limitatives de responsabilité figurant dans le catalogue pour tous les produits
particuliers.

#2) Les ventouses sont exclues de la garantie d'un an.
Une ventouse étant une piece consommable, elle est donc garantie pendant un an & compter de
sa date de livraison.
Ainsi, méme pendant sa période de validité, la limitation de garantie ne prend pas en charge
l'usure du produit causée par ['utilisation de la ventouse ou un dysfonctionnement provenant
d'une détérioration d'un caoutchouc.

Clauses de conformité

1. L'utilisations des produits SMC avec I'équipement de production pour la fabrication des
armes de destruction massive (ADM) ou d'autre type d'arme est strictement interdite .

2. Les exportations des produits ou de la technologie SMC d'un pays & un autre sont
déterminées par les directives de sécurité et les normes des pays impliqués dans la
transaction. Avant de livrer les produits SMC & un autre pays, assurez-vous que toutes
les normes locales d'exportation sont connues et respectées.

SMC Corporation (Europe)

Austria 2 +432262622800  www.smc.at office@smc.at

Belgium @ +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria & +359 29744492 www.sme.bg office@smc.bg

Croatia @ +385 13776674 www.sme.hr office@sme.hr

Czech Republic ~ Z&+420 541424611 www.smc.cz office @sme.cz

Denmark @ +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com
Estonia &+372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland @+358207513513  www.sm.fi smefi@sme.fi

France @@ +33(0)164761000  www.smc-france.fr contact@smc-france.fr
Germany @+49(0)61034020  www.smc-pneumatik.de  info@sme-pneumatik.de
Greece @+302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary @+36 23511390 Www.sme.hu office@sme.hu

Ireland T+353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smepneumatics.ie
Italy B+39 (0)292711 www.smeitalia.it mailbox @smcitalia.it
Latvia @+371 67817700 www.smelv.lv info@smlv.lv

Lithuania @ +37052308118 www.smlt.ft info@smclt.it

Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 Www.smc-norge.no post@smc-norge.no

Poland = +48 222119600 www.sme.pl office@smc.pl

Portugal @ +351 226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania @ +40 213205111 Www.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia & +421 413213212 www.smc.sk office @sme.sk

Slovenia @& +386 73885412 WWW.SMC.Si office@smc.si

Spain = +34 945184100 WWww.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46(0)86031200  www.smc.nu post@smcpneumatics.se
Switzerland = +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch

Turkey T +90 (0)2124440762  www.entek.com.ir smc@entek.com.tr

UK T +44 (0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk — sales@smcpneumatics.co.uk

SMC CORPORATION Akihabara UDX 15F, 4-14-1, Sotokanda, Chiyoda-ku, Tokyo 101-0021, JAPAN Phone: 03-5207-8249 FAX: 03-5298-5362
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