Elektrischer Antrieb Neu
C€

max. 500 mm ev32)

Montagemaoglichkeiten

« Direktmontage: 3 Positionen, Montage mit
Befestigungselement: 3 Ausfiihrungen

- Signalgeber kdnnen montiert werden. 1

« Geschwindigkeitssteuerung/Positionieren: max. 64 Positionen
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'« Steuerung der Positionierung oder Schubkraft ist wahlbar.
E Es ist mdglich, den Antrieb zu halten, um ein Werkstiick zu driicken usw.
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Mit Kolbenstange/
axiale Motorausfiihrung

Seitenlast: 9x hoher
* im Vergleich zur Ausfiihrung mit Kolbenstange, BaugréBe 25 und Hub 100
Kompatibel mit Gleitflihrung und Kugelfiihrung. ( Neu
Kompatibel mit Momentlast und Anschlag (Gleitfiihrung).
« Geschwindigkeitssteuerung/Positionieren: max. 64 Positione
« Steuerung der Positionierung oder Schubkraft -
kann ausgewahlt werden.

Es ist méglich, den Antrieb zu halten, um ein
Werkstlck zu dricken usw.

Mit FUihrungsstange/

axiale Motorausfiihrung
ATES (V] TV [ SAC-Servomotor (100/200 W)

GroBe: 25, 32

« Hochleistungsmotor (100/200 W)

« verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit

« kompatibel mit hoher Beschleunigung (5.000 mm/s?) @

« Impulseingang-Ausfiihrung

« mit internem Absolut-Encoder
(Spezifikationen LECSB)

Mit Kolbenstange/
axiale Motorausfuihrung

» Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang ( Ney » Programmierfreie Ausfiihrung @u » AC-Servomotor-Endstufe

serie LECP6/LECAG serie LECP1 serie LECSA/LECSB
« 64 Positionen « 14 Positionen « Impulseingang-Ausfiihrung
« Eingang Teaching Box, Controller-Einstellset - integriertes Bedienfeld « Absolut-Encoder (LECSB)
- eingebaute Positionierfunktion
(LECSA)

] B
- .

Serie LEY 2 SNIC

CAT.EUS100-83C-DE



Serie LEY

Ausfiihrung m
Serie LEY /Grége: 16, 25, 32
Steuerung der Positionierung in Zwischenstellung und des Schubs maglich.
Hochpraziser Betrieb mit Kugelumlaufspindeln (Positioniergenauigkeit: £0.02 mm)

Die Motor-Einbaulage kann gewahlt werden: Mot‘orbremse
(Option)

Das Standardprodukt ist die Ausfiihrung flir Montage von obenC
S . eu

Bei Spannungsausfall wird der
Zylinder auf Position gehalten.

Eine Motorabdeckung

ist erhaltlich.
(Option)

axiale

linke Seite
parallele Ausfiihrung parallele Ausfiihrung Motorausfiihrung

P rechte Seite

2 Ausfiihrungen von Motorschlitten erhaltlich

(Neu  Standardkabel
® Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

parallele
Motorausfiihrung

Handhilfsbetétigungs-Einstellschraube [
Fur manuellen Kolbenstangenbetrieb Y

Schrittmotor

Servomotor

2 Arten von Motoren stehen zur Auswahl.

Abstreifer

® Schrittmotor
Ideal fir den Transport schwerer
Lasten bei geringer Geschwindigkeit
von Fremdkéroern und flir den Schubbetrieb geeignet.
pern. ® Servomotor Geschwindigkeit
Seiten 15, 16| Hohe Geschwindigkeit bei gerauscharmen Betrieb.

= c Zur Priifung des End- und Zwischenstellungs-Signals
Befestigungen am Kolbenstangenende SN UL i, 0.9 und D-MOTIW (2-farbige Anzeige)
* Die Signalgeber miissen getrennt bestellt werden. Siehe Seiten 17 und 18 fiir Details.
y Elektronischer Signalgeber mit 2-farb|ger Anzeige

Die passende Einbaulage kann
= fehlerfrei eingestellt werden. Betriebsbereich OFF

Abstreifer

Verhindert das Eindringen

Nutzlast

Gelenkkopf Gabelgelenk Einfaches
Verbindungsstiick

‘)i: o . r grin rot
——

Licht Ieuchle el Errelchen des - :

S|gnalgeber optimaler Schaltbereich

@u Axiale Motorausflihrung Héhe verkiirzt um bis zu 49,

K
+Bei Wahl von “Motoroption/mit 7™ fur LEY16
Motorabdeckung”.
5 | A-Abmessung [mm]
L Bauiréﬁeﬁ Motor Earalleler Motor
r?‘a X 16 35.5 67.5
< ( . 25 465 92
\E 1"_‘: & } 32 61 118

® Hochleistungsmotor (100/200 W) /
® verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit
© kompatibel mit hoher Beschleunigung (5.000 mm/s?) 7 m \\\‘
® Impulseingang-Ausfiihrung _ B
© mit Absolut-Encoder = =
(Spezifikationen LECSB) e :
@ : ,ﬁ Mit Kolbenstange/
) Mit Kolbenstange ~ ** axiale Motorausfiihrung Geschwindigkeit

Ubersicht 1 @SNC
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Ausfiihrung m

@u Serie LE'YG IGréBe: 16, 25, 32
Kompakte Integration der Fuhrungsstangen.

Dadurch wird eine hohe Bestandigkeit gegenuber

Seitenlasten und eine hohe Verdrehtoleranz erzielt.
Kompatibel mit Gleitfiihrung und Kugelfiihrung

e Gleitlager
Geeignet flir Anwendungen mit Seitenlasten, wie z. B. Stopper,
die StoBeinwirkungen ausgesetzt sind.

e Kugelfiihrung / ’
GleichmaBiger Betrieb, geeignet fiir AusstoBer _

und Heber

Hohere Steifigkeit | 1§
Seitenlast: 2 @
S5x héhere:
x im Vergleich zur Ausfiihrung mit

Kolbenstange, BaugréBe

25 und Hub 100

Zwei Fuhrungsstangen fiir eine
verbesserte Verdrehtoleranz

C g

Kolben-g (mm) 16 25 32

Gleitlager +0.06° +0.05°

Kugelfiihrung +0.07° +0.06°

Beim Ausfahrhub des Zylinders (Anfangswert) darf die
Verdrehtoleranz ohne Last und ohne Abweichung der

Fuhrungsstangen den in der Tabelle angegebenen Wert . ..
nicht ubgerschngten_ 9°9 axiale Motorausfiihrung

e

Flansch vorne |

Gabelbefestigung

Gehauseunterseite

= Gehduseunterseite mit Gewindebohrung:
wenn “U" ausgewahlt ist

Anwendungsbeispiele

]
E Pugh-
- anwendung

: ?\ StoBfreier Transfer

‘ Stopper
Schubbetrieb Einpressvorgénge

SMC Ubersicht 2
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2 Controller-Ausfuhrungen erhaltlich

Servomotor

LECP6 LECA6

© Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit ShE

<Bei Verwendung eines PCs> o=

Controller-Software — B el B Vorfahren im
........................................................... e i Handbetrieb

@Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb |

und Verfahren mit festen Werten kdnnen
T ---CSchrittdaten-EinsteIIungD

ber eine Maske eingestellt und betétigt - i "

Wel'den. ‘ y: —_—

Einstellen von Handbetrieb 5
und Geschwindigkeit des =l
Verfahrens mit festen Werten

<Bei Verwendung einer TB (Teaching Box)> QSR ey SRR gl Ely

 Die einfache Maske ohne Scrollen ist einfach _ 1. Maske

__ (" Verfahren mit
- festen Werten

einzustellen und zu bedienen. ;A—Tf MONTT%J TAR
" Wihlen Sie ein Icon aus der ersten Maske und e B
wahlen Sie eine Funktion.

" Stellen Sie die Schritidaten ein und tberprifen Sie diese . 2. Maske e | 227 | BE
mit dem Monitor. - Daten Achse 1 E 4> Uberwachen Achse 1
Step No.(Scptr) 0™, Sehit-Nr. 1
S Posn  /  12345mm \ Posn 12.34mm
il <~ Geschwindigkeit 100 mmis / Geschwindigkeit 10 mm/s
“';"’ _ Status
l!i Die Werte nach der Eingabe mit "SET" bestatigen. kann tberpriift werden.
e
WEEEIE R LG Daten _ Achse 1 Daten _ Achse 1
« Die Daten konnen anhand der Positionund | SchrittNr. 0 | Schritt-Nr. 1. |
der Geschwindigkeit eingestellt werden. |: Posn ~ 50.00mm IIIIIIIIIII} (Posn  80.00mm
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt) |1 Geschwindigkeit 200 mmys;  Geschwindigkeit 100 mm/s

::r - j

Kein Programmieren erforderlich .

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden.  LECP1

@ Einstellen der Positonsnummer Y@ Einstellen der Halteposition » (31

-0

=
S

00

Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste wird die
Halteposition ein. RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb Halteposition erfasst.
Maximal 14 Positionen auf eine Halteposition bewegt.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

e
|
Positionsnummer ry
s
5

Schalter zur
Positionsauswabhl

@ Schalter zur
Geschwinalg-
keitseinstellung
Schalter zur
Beschleunigungs-
(ERES  oinglellung

VORWARTS- und
RUCKWARTS-Tasten

Ubersicht 3 ZSNC



ODetaileinstellung im "Normal Mode"

Wahlen Sie den "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.
© Detaileinstellung der Schrittdaten. © Einstellung der Parameter.

© Darstellung von Signalen und Statusanzeige. © JOG und Verfahren mit festen Werten, zurlick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgeflihrt werden.

<Bei Verwendung eines PCs>
Controller-Software

©® Schrittdaten, Parameter,
Uberwachen, Teaching usw.
werden in verschiedenen
Fenstern angezeigt.

L. Urised | Demised

Schrittdaten
Parameter
Uberwachung Teaching
Menu Achse 1
:
@ Verschiedene Schrittdaten kénnenin | Parameter Meni Achse 1
der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. 0 A Y
e c.;ont.rO"?r [Rciianc W?rden'. . Hauptment-Maske Betriebsart ~ v| Schritt-Nr. 1
© Kontinuierlicher Testbetrieb mitbis Position  123.45 mm
2u 5 Schrittdaten. Eﬁ\ﬂgﬁ::;gﬁaske Ausgangsilberwachung  Achse 1
Teaching-Box-Maske Tt Naske BUSY] ] A
................................................... SVRE [ |@
© Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, SETON[ ] v
Test, Uberwachen usw.) kénnen aus TR Ee——
dem Hauptmen(i gewahit werden. 9
e ™\

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (Beide kénnen separat bestellt werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit mit der des Controller-Typenschilds tibereinstimmt.
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

Controller
Antrieb

J

Ubersicht 4




Serie LECP6/LECAG6/LECP1

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang
LECP6/LECA6

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)

Programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

» Auswahl Uber die Bedientasten des Controllers

Position

Schrittdaten und

Parameter einstellen « Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

* Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC) | « direktes Teaching

» Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box » Handbetrieb-Teaching

Schrittdaten-Einstellung

(Positionierung) » direktes Teaching

* Handbetrieb-Teaching

Zahl der Schrittdaten
Betriebsbefehl (E/A-Signal)
Abschlusssignal

64 Positionen 14 Positionen
Schritt-Nr. [IN*] Eingang = [DRIVE] Eingang

[INP] Ausgang

Schritt-Nr. [IN*] nur Eingange
[OUT*] Ausgang

Einstellparameter )

Position

TB: Teaching box PC: Controller-Software

Schrittdaten-

Eingangsart
LECP6/LECA6

"Easy | "Normal
Mode" | Mode"

Programmierfreie
Ausfiihrung LECP1

TB | PC | TB, PC

Movement MOD | Wahleiner "absoluten Position" und einer ‘relaiven Position' | Bei ABS/INC einstellen.| x o ] Fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit In Einheiten von 1 mm/s einstellen.| @ | @ o Auswahl aus 16 Stufen
[Position]: Zielposition In Einheiten von Direktes Teaching
Position - 0.01 mm einstellen e o o . .
[Schub]: Schub-Startposition ’ ) Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegung | In Einheiten von 1 mm/s? einstellen.| @ | @ [ J Auswahl aus 16 Stufen
2?:;::7:;?- Pushing force | Kraftim Schubbetrieh In Einheiten von 1% einstellen.| @ | @ (] Auswahl aus 3 Stufen (gering, mittel, hoch)
(Auszug) Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriehs In Einheiten von 1% einstellen. | X [ [ ] Keine Einstellung erforderich (Wert entspricht Schubkratt)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | % [ [ ] Fester Wert
Positioning force| Kraft wahrend des Schubbetriebs | eingestellt auf 100%.| x | @ @ Fester Wert
Area output Bedingungen i das Einschalten des Bereichs-Ausgangssignals | In Einheiten von 0.01 mm einstellen. | X ([ o —
Position]: Toleranz zur Zielposition i i
In position [ ] P AUf. min. 05 mm einstellen. x | @ o Fester Wert
[Schub]: Bewegung wahrend des Schubvorgangs | (Einheiten: 0.01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + In Einheiten von 0.0 mm einstellen| > | % ® Fester Wert
Parameter- | Stroke () Hubbegrenzung - InEinheiten von 0.01 mm einstellen| X | X [ ) Fester Wert
Einstellung | ORIG direction | Estelingder ichtung der Rickkehr zur Ausgangspostionmigleh. | K ompatibel X X o Kompatibel
(Auszug) - ['5piG speed Geschwindigheit bei Rickkehr i die Ausgangsposition | In Einheitenvon 1 mmis einsellen. | X | % ® Fester Wert
ORIG ACC Beschleunigung bei Riickkehr in die Ausgangsposition | | Einheiten von 1 mm/s2 einstellen. | X X o Fester Wert
Wahrend der Schalter gedriickt gehalten wird, Halten Sie die MANUELLE Taste (V&)
JOG kann der kontinuierliche Betrieb bei ® | ©o [ J fir konstantes Senden gedriickt (Geschwindigkeit
Einstellgeschwindigkeit getestet werden. entspricht dem spezifizierten Werl)
Der Betrieb bei Einstellentfernung und - Driicken Sie die MANUELLE Taste (DQ)
MOVE Geschwindigkeitt ausgehend von der aktuellen X ] [ J einmal fir den Bemessungsbetrieb (Geschwindigket
Test Position kann gestestet werden. Bemessung sind spezifizierte Werte)
Return to ORIG Kompatibel [ ] Kompatibel
i Der Betrieb der spezifizierten . [ J )
LGN Schrittdaten Kompatibel ¢ o (kontinuericher Beteb) Kompatibel
Compulsory output | ON/OFF des Ausgangs kann getestet werden.| Kompatibel X X [ ] —
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. | Kompatibel e |0 ® -
Uberwachen kann iiberwacht werden.
In/Out Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und . y < P
ut mon Ausgénge kann iiberwacht werden, | Kompatibel -
s Active ALM Aktueller Alarm kann bestatigt werden. Kompatibel ® O o Kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheiterzeugter Alarm kann hestétigt werden. | K ompatibel X X ([ J —
. Schrittdaten und Parameter konnen .
2o T 2 gespeichert, ibertragen und geléscht werden. | KOmpatibel O ® -
Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch méglich. | Kompatibel [ I o —
Ubersicht 5
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Serie LEY

System-Aufbau

vom Kunden bereitgestellt

SPS

Stromversorgung fi
E/A-Signal 24 VDC

----------------- ®E/A-Kabel

Controller-Ausflihrung Bestell-Nr.

LECP6/LECAB6 LEC-CN5-[]
LECP1 (programmierfrei) LEC-CK4-(1
@®Controller vom Kunden bereitgestellt
( R
Controller-
Spannungsversorgung
24VDC
.
Ausfihrung mit Schrittdaten- Programmierfreie
Eingang LECP6/LECA6 Ausfihrung LECP1
L Seite 39| Seite 51} )

@®Controller-Einstellset (Option)
Controller-Einstellset

(Kommunikationskabel, Umwandlungseinheit und USB-Kabel
sind inbegriffen.)

Bestell-Nr.: LEC-W2

2,

Kommunikationskabel@-----------

@ (3m)

=

Umsetzer®

--------- @USB-Kabel
(A-mini-B-Ausfihrung)

(T

@®Teaching Box (Option)

L]

Bestell-Nr.: LEC-T{-3EGC] |ﬁ@‘

= mit 3 m Kabel

@Spannungsversorgungsanschluss EEIIEIRT

Controller-Ausfiihrung Anschluss
LECP6/LECA6

(Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang)

Spannungsversorgungsstecker (Zubehér)

LECP1 (programmierfreie Ausfihrung)

Spannungsversorgungskabel (1.5m) (Zubehor)

----@Antriebskabel EEICHENEIAE

Controller-Ausfilhrung ~ Standardkabel =~ Robotikkabel
LECPS (Ausfiihrung mit Schritdeten-Eingang)|  LE-CP-CJ-S LE-CP-O
LECAG (Ausfiihrung mit Schrtidaten-Eingang) — LE-CA-O
LECP1 (programmierfreie Ausfilhrung)| LE-CP-[1-S LE-CP-O

Motorkabel (fest)®@--

@®Elektrischer Antrieb

~
Mit Kolbenstange  Seite 5 |

Serie LEY

~
Mit Fiihrungsstange Seite 25}

y serie LEYG

Ubersicht 6
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AC-Servomotor-Endstufe Serie LECS

©® Motor-Endstufe in Impulseingang-Ausfiihrung
® kompatible Motorleistung : 100 W, 200 W, 400 W

® kompatibler Encoder : Inkremental-Ausfuhrung
Absolut-Ausfihrung

® Versorgungsspannung : 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Servoeinstellung mit Autotuning

I

automatische Resonanzfilterfunktion

Einschwingzeit

A
T

« Unterdriickt hochfrequente
Resonanzen

Geschwindigkeit
v
Geschwindigkeit

Zeit

automatische Vibrationsunterdriickung

« Unterdriickt automatisch die
Niederfrequenzvibrationen der
Maschine (bis 100 Hz)

Mit Funktion zum Einstellen der Anzeige

One-Touch-Einstelltaste T l Anzeige

AUTO = -
8 Zeigt Uberwachung, —_' ———
Parameter, Alarm an

One-Touch- Servoemstellung\o )
Einstellungen /‘

Steuerung der L] |
Parametereinstellungen, l}'
Uberwachungsanzeige usw.

mithilfe von Drucktasten (mit geoffneter Frontabdeckung)
LECSB

Anzeige

Zeigt Uberwachung,
Parameter, Alarm an

Einstellungen

Steuerung der
Parametereinstellungen,
Uberwachungsanzeige usw.
mithilfe von Drucktasten

Endstufen-
Ausfiihrung |Stellungsregelung

Geschwindigkeits-| Drehmoment-

steuerung ™2 steuerung A9

LECSA 'e) A A 0) A
(Inkremental)
LECSB _ —
(Absolut) O A A
Befehlsmethode [Impulsfolge] [ON/OFF-Signal]
. . I ) Geschwindigkeitsbetrieb| Drehmomentbetrieb | Punkte-Tabellen-Nr. spezifizieren | Programm-Nr. spezifizieren
Funktionsweise Positionierbetrieb einstellen einstellen Positionierbetrieb Positionierbetrieb

Anm. 1) Steuerungs-Schaltmodus kann nicht verwendet werden.
Anm. 2) Stellen Sie sicher, dass der externe Sensor Uber eine Begrenzung verfligt, um eine Kollision mit dem Hubende oder dem Werkstiick zu verhindern.
Anm. 3) Kann nur mit dem Antrieb (Serie LEY) verwendet werden, der mit dem Schubbetrieb kompatibel ist.

Ubersicht 7
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Serie LEY

System-Aufbau

vom Kunden bereitgestellt

Kompatibel mit Inkremental-Encoder Serie LECSA

Spannungsversorgung
: Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik
vom Kunden bereitgestellt
9 Hauptschaltkreis 24VDC
Spannungsversorgung *Zubehor Endstufe
einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) :g: — Gsvec G
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) e MR-Konfigurator
—
| Rt ol == Installationssoftware
: p [ o —] E3E
Regenerierungs- . ={1E Bestell-Nr.: LEC-MR-SETUP221
option mmmmmi . —
. Spannungsversor- A=
Bestell-Nr.: LEC'MR'RB'D = gungsstecker
+ Regelelektronik
‘Motorkabel +Zubehor
Standardkabel Robotikkabel -

LE-CSM-SCO LE-CSM-ROO

@®Motorbremsenkabel
Standardkabel Robotikkabel
LE-CSB-S[J LE-CSB-ROOJ

IUSB-KabeI

Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

Elektrischer Antrieb

Mit Kolbenstange
Serie LEY

E/A-Stecker
Bestell-Nr.: LE-CSNA

vom Kunden bereitgestellt

SPS/Positionsmodul PN
S S
Spannungsversorgung S S
fiir E/A-Signal

24VDC

‘Encoderkabel

Standardkabel Robotikkabel
LE-CSE-S1CJ LE-CSE-ROICI

kompatibel mit Absolut-Encoder Serie LECSB USB-Kabel
Endstufe Bestell-Nr.: LEC-MR-J3USB

MR-Konfigurator

vom Kunden bereitgestellt Spannungsversorgungsstecker FETEEE

s Hauptschaltkreis

pannungsversorgung *Zubehor Installationssoftware

einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) Bestel-Nr.: LEC-MR-SETUP221
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) —_—

dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Regenerierungs-

Bestell-Nr.: LEC-MR-RB-J

analoger Monitorausgang

OMotorkabel FEel —— RS-422-Kommunikation
Standardkabel Robotikkabel B
LE-CSM-SCO | LE-CSM-RCC - .
@WMotorbremsenkabel . seite 76 [T 4-
Standardkabel Robotikkabel Hegelelekqur_uk _ i |
LE-CSB-S[J LE-CSB-ROJ xZubehor [ 7] ﬁi# :
2 E/A-Stecker

Bestell-Nr.: LE-CSNB

glotor— G

anschluss
*Zubehor

Elektrischer Antrieb
Mit Kolbenstange ;
serie LEY

chN2

vom Kunden bereitgestellt

SPS/Positionsmodul N
‘ RS
>

Stromversorgung fiir
E/A-Signal 24 VDC

ChN4 CnNaL

CSB2-58
SEF AL A1 2001088 7

6Encoderkabe|

Standardkabel Robotikkabel Batterie (inbegriffen) _1
LE-CSE-SOO LE-CSE-ROO

SMC Ubersicht 8
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: Elektrische Antriebe von SMC

Mit Kolbenstange (Sehritmotor) (Servomoton

AC-Servomotor (100/200 w)

AC-Servomotor (100/200/400 W)

e Grundausfiihrung ! Axiale Motorausfuhrung i Mit Fihrungsstange | AX|aIe Motorausfuhrung' Grundausfuhrung Axiale Motorausfiihrung
Serie LEY i serie LEYCID i serie LEYG ! Imit Fihrungsstange | serie LEY ! serie LEYCID
BaugroBe]  Hub BaugroBe]  Hub | BaugréBe]  Hub i serie LEYGCID BaugroBe  Hub ! BaugréBe  Hub
16 | 30 bis 300 16 | 30 bis 300 16 | 30bis 200 | BaugroBe]  Hub 25 | 30bis400 | 25 | 30 bis 400
U 25 | 30 bis 400 25 | 30 bis 400 25 | 30 bis 300 16 | 30 bis 200 32 | 30bis500 | 32 | 30bis 500
e = 32 | 30 bis 500 32 | 30 bis 500 32 | 30 bis 300 25 | 30 bis 300 !
CAT.ES100-83 32 | 30 bis 300 i
b

s

-

Kugelumlaufspindel i Riemen ! Kugelumlaufspindel
serie LEFS i serie LEFB . serie LEFS
BaugrdBe Hub i BaugréBe Hub : BaugrdBe Hub
16 | 100 bis 400 i 16 |300 bis 1000 |25 100 bis 600
25 | 100 bis 600 | 25 300 bis 2000 | 32 | 100 bis 800
o 32 | 100 bis 800 P ! 32300 bis 2000 |40 200 bis 1000
CAT.ES100-87 40 |200 bis 1%’ 2 —voe AR j | oS o2

Schwenktisch (Schrittmotor) Schlitten (Schrittmotor) M

Grundausfuhrung Prézisionsausfiihrung

Serie LER ' serie LERH

BaugroBe Schwenkwinkel [°] | BaugrdBe|Schwenkwinkel [°]
10 310, 180, 90 10 310, 180, 90
30 30
50 320, 180, 90 50 320, 180, 90

CAT.ES100-94

Electric Side Table

Les ouc

CAT.ES100-78

Grundausfiihrung (R TVP)

Symmetische Ausfirung (L Typ)

Axiale otorausfihrung (D-Typ)

serie LESHCIR serie LESHCIL serie LESHCID
BaugréBe Hub BaugrdBe Hub BaugréBe Hub
8 50, 75 8 50, 75 8 50, 75
16 50, 100 16 50, 100 16 50, 100
25 50, 100, 150 25 50, 100, 150 25 50, 100, 150

Controller

Z-Ausfiihrung (2 Finger) | Mit Staubschutzabdeckung
Serie LEHZ | Serie LEHZJ
BaugroBe scniepweite | BaugroBe scnieweite
10 4 P10 4
16 6 ET 6
20 10 P20
CATESI0077 g 1 -
32 22 i
40 30 i

F-Ausfiihrung (2 Finger)

serie LEHF

BaugroBe| sonnehuote
10 16 (32)
20 24 (48)
32 | 32(64)
40 40 (80)

S-Ausfiihrung (3 Finger)

serie LEHS
BaugroBe| sonnotwerte
10 4
20 6
32
_ 40 |

Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang | Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang | Programmierfreie Ausfiihrung | AC-Servomotor-Endstufe AC Servomotor-Endstufe
Fiir Schrittmotor ' Fiir Servomotor | serie LECP1 ' Inkremental-Ausfiihrung | Absolut-Ausfiihrung
serie LECP6 ! serie LECA6 i ! serie LECSA i serie LECSB
¥ | | |
Steuerungsmotor i Steuerungsmotor i Steuerungsmotor i Steuerungsmotor i Steuerungsmotor
. ! ! . ! AC-Servomotor ! AC-Servomotor
Schrittmotor E Servomotor E Schrittmotor E (100/200 VAC) E (100/200 VAC)
Ubersicht 9 ZSNC



Variantenubersicht

Elektrischer Antrieb Serie LEY

38

Serie

| 2 |15bis500 10 |
LEY1600 |50bis300] 74 | 4 |8bis250| 5 |
141 |8 |4bis125]| 25 | Serie
parallele 122 | 8 |18bis500 12 | LECP6
Motorausfiihrung - geprittmotor | LEY25(1 |[50bis400| 238 | 16 |9bis250| 6 | ,
452 | 30 |5bis125| 3 | LSEeC”|§1
% 189 | 11 [24bis500 16 |
= - LEY32(] [s0bis500] 370 | 22 [12bis250 8 | Seite 1
/ 707 | 43 |6bis125| 4 |
axiale 30 | 2 |15bis500 10 | 0.02
- +0.
Motorausfihrung LEY16JA [s0bis300|_58 | 4 |8bis250] 5 | oo*
111 | 8 |4bis125| 2.5 | Serie
Servomotor
3 | 3 |18bis500, 12 | LECA6
- LEY250JA |50bis400| 72 | 6 |9bis250|_ 6 |
parallele 130 | 12 |5bis125| 3 |
Motorausfiihrung 131 | 8 | 900 | 12 |
LEY2501S |30bis400, 255 | 16 | 450 | 6 | ngiSeA
AC-Servomotor 485 | 30 | 225 | 3 | Seite 58
157(197) | 9 (12) | 1200(1000) | 20 (16) | Serie
P lale LEY32[1S |30bis 500 308(385) | 19 (24) | 600(500) | 10(8) | LECSB
Motorausfiihrung 588(736).| 37 (46) | 309(250) | 54 |
* () gibt den Wert bei Wahl der Motoreinbaulage "gerade" an.
Elektrischer Antrieb SLIIZLTICERENEW serie LEYG
vertikale T
Nutzlast (Geschwindigkeit
[kg]
38 | 1.5 [15bis500 10 |
LEYG16[] |[30bis200/ 74 | 385 |8bis250| 5 |
141 | 75 |4bis125| 2.5 | .
- Serie
122 | 7 [|18bis500 12 | LECPS6
Schrittmotor | LEYG25(] |30bis300| 238 | 15 |9bis250| 6 | Sor
. erie
452 | 29 |5bis125| 3 II_ECP1
189 | 9 |24bis500 16 |
LEYG32] (30bis300/ 370 | 20 [12bis250 8 | Seite 19
707 | 41 |e6bis125| 4 |
30 | 1.5 [15bis500 10 |
LEYG16JA |30bis200| 58 | 3.5 |8bis250| 5 |
111 | 75 |4bis125| 2.5 | Serie
Servomotor
35 | 2 |18bis500, 12 | LECAG
axiale Motorausfiihrung LEYG25JA |30bis300| 72 | 5 |9bis250| 6 |
130 | 11 |5bis125| 3 |
Controller-Endstufe LEC
Versorgungs- paralleler Ein-/Ausgang Anzahl der
Ausgang
. .| LECP®6 | Schritmotor
g‘;ﬁ:ﬂ:ﬂgﬂ:‘f 24 VDC | 11 Eingénge | 13 Ausgénge 64
Einaan +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung)
9ang || ECA6| Servomotor Seite 38
programmierfreie . 24 VDC | 6 Eingange 6 Ausgéange
Ausfiihrung LECP1 | Schrittmotor +10% | (Optokoppler-Isolierung) | (Optokoppler-Isolierung) 14
Impulseingang- 100 bis )
Ausfihrung | LECSA 120 VAC | 6 Eingénge 4 Ausgange Emﬂlibeﬁ;iﬁiﬁ)
(fir Inkremental-Encoder) AC-Servomotor | (50/60 Hz) Seite 72
Impulseingang- (100/200 VAC) | 200 bis 0 bis +10000
=~ Austibrung | LECSB 230 VAC | 10 Eingénge | 6 Ausgénge 15 =1
o (Impulsbefehleinhett)
LECSA LECSB (fiir Absolut-Encoder) (50/60 Hz)
%SNC Einleitung 1

[ Modellauswahl ’

/Schrittmotor

| Servomotor,
LEYG

AC-Servomotor

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[ !
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Elektrischer Zylinder
Serie LEY P

Modellauswahl 21

Modellauswahl

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

Uberpriifen Sie die Nutzlast zur - . . .
m Geschwindigkeit (vertikaler Transport). ’m AT AR AT

Auswahlbeispiel
Betriebs- [ )
bedingungen| * Werkstlickgewicht: 4 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
* Beschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?] @ 10
e Hub: 200 [mm] S 8
. . . . r X, Gewindesteigung 2.5: LEY16C
* Einbaulage: vertikaler Aufwarts-Abwartstransport -
§ 6 \
p=}
|- J Z
% 4 Gewir‘[* 1 '_,‘ 95: LEY16B —|
iy " . . . . . . . N %
m Uberpriifen von Nutzlast zur Geschwindigkeit (Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm) = Gewindesteigung 10: LEVI6A
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstiickgewichts und der Geschwindigkeit > 2 N~
das geeignete Modell aus dem Geschwindigkeits—Vertikalnutzlast-Diagramm aus. \ T~
Das Modell LEY16B wird, basierend auf dem Diagramm rechts, vorlaufig gewahlt. 0
0 100 200 300 400 500 600
* Bei der Verwendung flr horizontalen Transport muss auf3en am Antrieb eine Fiihrung Geschwindigkeit [mm/s]

installiert werden. Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm
Bitte berticksichtigen Sie bei der Modellauswahl die horizontale Nutzlast und die (LEY16 / Schrittmotor)

Sicherheitshinweise der [Technischen Daten] auf Seite 7.

Uberpriifen der Zykluszeit
Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels:

Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung ermittelt:

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

e a

a1/ g / \a2

N

®T1,T3:
Beschleunigungszeit (T1) und Verzdgerungszeit (T3) wird aus
folgender Gleichung ermittelt:

T1 =v/al [s] ‘ ’TS =v/a2 [s] ‘ T1 T2 T3 |T4

Geschwindigkeit: v [mm/s]

Zeit [s]

e T2:

Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird aus folgender Gleichung ermittelt. L. Hub [mm] aus Betriebsbedingung

v : Geschwindigkeit [mm/s] aus Betriebsbedingung
_L-05-v-(T1+TY) a1: Beschleunigung [mm/s?] aus Betriebsbedingung
T2 = [s] . ) ;
% a2: VerzOgerung [mm/s?] aus Betriebsbedingung

® T4:
Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie Motortyp, Last und Positionierung
der Schrittdaten abhéngig und kann variieren. Berechnen Sie daher die

T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellten

Einschwingzeit bitte unter Beriicksichtigung des folgenden Wertes. Geschwindigkeit
T4=02]s] T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei
Berechnungsbeispiel konstanter Drehzahl in Betrieb ist
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden: T3: Verzoégerungszeit [s]
T1 = v/a1 = 100/3000 = 0.033 [s], T3 = v/a2 = 100/3000 = 0.033 [s] Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter

Drehzahl bis Stopp

v 100 Zeit bis zum Erreichen der Endlage

T2 =

T4=0.2]s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt bberechnet:
T=T1+T2+ T3+ T4=0.033 +1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY16B-200 gewahit.

1 ZSvC



Modellauswahl Serie LEY

Auswahlbeispiel

Betriebs-
bedingungen

Auswahlverfahren der Schubsteuerung

Z8

Bestéatigen Sie die
Einschaltdauer.

m Bestétigen Sie die
Schubkraft.

Bestatigen Sie die Querlast
am Kolbenstangenende.

| ez

+ Die Einschaltdauer bezeichnet die Dauer, in der der Vorschubvorgang erfolgen darf.

e Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg]

* Anbaubedingung: horizontal (Vorschub)

¢ Schubkraft: 60 [N]

* Hub: 200 [mm]

* Einschaltdauer: 20 [%]
e Geschwindigkeit: 100 [mm/s]

Vorrichtung

&<:]

m Bestédtigung der Einschaltdauer (Umrechnungstabelle

Schubkraft-Einschaltdauer)

Wahlen Sie die Schubkraft der entsprechenden Einschaltdauer
basierend auf der Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer.

Auswahlbeispiel

Wie aus nachstehender Tabelle hervorgeht, betragt die Einschaltdauer 20 [%];
somit betragt der Einstellwert der Schubkraft 70 [%).

Umrechnungstabelle Schubkraft-Einschaltdauer
(LEY16 / Schrittmotor)

Einstellwert der

Einschaltdauer

kontinuierliche

Schubkraft [%] (%) Schubzeit (min)
max. 40 100 —
50 70 12
70 20 1.3
85 15 0.8

# Der [Einstellwert der Schubkraft] gehért zu den Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
* Die [Kontinuierliche Schubzeit] bezeichnet die Zeit, in der eine kontinuierliche Schuboperation des

Antriebs mdglich ist.

m Bestatigung der Schubkraft (Kraft-Umrechnungsdiagramm)

Wabhlen Sie auf der Grundlage des Einstellwertes der Schubkraft und
Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm das geeignete Modell aus.

Auswabhlbeispiel

Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte:
® Einstellwert der Schubkraft: 70 [%]

® Schubkraft: 60 [N]
Daher wird das Modell LEY16B vorldufig gewahlt.

Bestatigung der Querlast am Kolbenstangenende.

(Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende)
Bestatigen Sie die zuldssige Querlast am Kolbenstangende des Antriebs:
LEY160], der basierend auf dem (Diagramm der zuldssigen Querlast am
Kolbenstangenende) vorlaufig gewahlt wurde.

Auswahlbeispiel

Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte:

® Vorrichtungsgewicht: 0.2 [kg] =2 [N]

® Da der Hub des Produkts 200 [mm] betragt, befindet sich die Querlast

im zuléssigen Bereich.

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das
Modell LEY16B-200 gewéhlt.

Vorschubsteuerung

Position

Zeit

Einschaltdauer = A/B x 100 [%]]

T
140 (‘iewindestﬁigung 25 ‘LEY1 6C 7
120 _Gev‘lindesieigu‘ng 5:LEY16B i
1
1
= 100 [Gewindesteigung 10: LEY16A,\ :

= 80
o ~
4 1
60 :
40 // =
=T 1
20 // L — i
/ 1
O 1
0 20% 40% 60% 80% 100%

Einstellwert der Schubkraft [%]
Kraft-Umrechnungsdiagramm | max. 85%|

(LEY16 / Schrittmotor)
Z 100
(N
s
§ ~
IS
5 LEY320]
S 10 ——
1S " — S —
= N\ LEY250—|
E NI L t
5 N
a
s \ILEY16‘
< 0 100 200 300 400 500 600
N Hub [mm]

O
2

Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende

2

=
©
=
7
S
]
©
°
o
=

Servomotor/Schrittmotor
” LEY

LEYG

%

‘ LECP1 ‘LECAG / LECPG‘

|

AC-Servomotor
LEY

|
‘ LECSA /LECSB ‘ [

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ !



Serie LEY

Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor Servomotor
LEY16 LEY16
10 10
Gewindesteigung 2.5: LEY16AC
8 Gewindesteigung 2.5: LEY16C
2 2
Z 6 3 6
N N
=} =}
z =z q q
@ \ . . o Gewindesteigung 5: LEY16AB
E] 4 Gewindesteigung 5: LEY16B E] 4 f
£ ‘ ‘ =
o g . .
5 Gewindesteigung 10: LEY16A 5 Gewindesteigung 10: LEY16AA
\ N ~—
0 \ 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s] Geschwindigkeit v [mm/s]
LEY25 LEY25
35 14
Gewindesteigung 3: LEY25AC
30 ‘Gewindesteigung 3: LEY25C 12
o 25 5 10
N 20 ~ 8
p=} p=}
f) —\—\ Gewindesteigung 6: LEY25B f) Gewindesteigung 6: LEY25AB
e 15 \ \ e 6
g 10 \ _ _ g 4 . . .
\ \ Gewindesteigung 12: LEY25A Gewindesteigung 12: LEY25AA
5 \ \ 2
0 N — I 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit v [mm/s] Geschwindigkeit v [mm/s]
Zulassige Querlast am
LEY32 Kolbenstangenende (Fiihrung)
50
| | | — 100
=
—\ Gewindesteigung 4: LEY32C U
40 g
2
2 \ = LEY320]
g o 2 10 —
N 2 —
= Gewindesteigung 8: LEY32B & ~
g 20 3 = LEY250]
> o \ . Gewindesteigung 16: LEY32A ;3',’ 1 LEv160] \,-
\ % 0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm
\ \\ [mm]
0 [Hub]
0 100 200 300 400 500 600

Geschwindigkeit v [mm/s]

= [Produkthub] + [Abstand zwischen
Kolbenstangenende und
Lastschwerpunkt des Werkstiicks]

E
l Werksttick

Schwer-
punkt




Modellauswahl Serie LEY

=
o
=
3
Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fuhrung) =
- _— —
3
=
Schrittmotor Servomotor
LEY16 LEY16
160 I I I 120 T T T
140 —‘— Gewindesteigung 2.5: LEY16C [ Gewindesteigung 2.5: LEY16AC — >
r ‘ B//: 100 Gewindesteigung 5: LEY16AB —_[— J
120 —— Gewindesteigung 5: LEY16B L L i ' ! w
F \ \ : 80 |Gewindesteigung 10: LEY16AA : 5=
_. 100 (Gewindesteigung 10: LEY16A ] H — L /( . 5
Z g0 : £ 60 — 3 £
= [ | — = I — £
g 60 : g A/ : =
X L . X 40 —— I S
40 ! — r — (P
20— — T 20 —— S
L 1 F I IS
0 1 1 0 1 e
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100 S
Einstellwert der Schubkraft [%] Einstellwert der Schubkraft [%] 5O
max. 85% max. 95% D >=
Y
Umgebungs- Einstellwert der Einschaltdauer kontinuierliche Umgebungs- Einstellwert der Einschaltdauer kontinuierliche
temperatur Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] temperatur Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min]
max. 25°C max. 85 100 — max. 40°C max. 95 100 —
max. 40 100 — |
g 50 70 12
e 70 20 1.3 o
85 15 0.8 %
Ll
-
—
LEY25 LEY25 <
500 : : : 140 — Q
b Gewindesteigung 3: LEY25C__~ ‘ ‘ 120k Gewindesteigung 3: LEY25AC | _— —
400 St 1 Gewindesteigung b LEY25B - ] ernirmnslety
' / \ T 100 |Gewindesteigung 12: LEY25AA : -
= 300 LE Gewindesteigung 12: LEY25A =z 80 ! o
— L 1 4 k
g 200 ./ / g o0 — &J)
1 F 1
Lo /! 40 L — ,' -
F H 1< max. 65% L '
0 1 s 1 n 0 1 —(
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%] Einstellwert der Schubkraft [%] .
max. 95% S
o
E|>
Umgebungs- Einstellwert der Einschaltdauer kontinuierliche Umgebungs- Einstellwert der Einschaltdauer kontinuierliche g [11]
temperatur Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] temperatur Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] o
max. 40°C max. 65 100 — max. 40°C max. 95 100 — 8
<C
LEY32 Schubkraft und Schwellenwert (ohne Last) ——
Schubge- Schubkraft Schubge- Schubkraft
800 [ I ! Modell schwin- Eingabe Modell schwin- Eingabe %
700 Gewindesteigung 4: LEY32C ) digkeit [m/s] | Einstellwert) digkeit [nm/s]| _ Einstellwert) O
600 L Gewindesteigung 8: LEY32B i 1bis4 | 30% bis 85% 1bis 4 | 40% bis 95% w
_. 500 |Gewindesteigung 16: LEY32A I LEY1601 | 5bis20 | 35% bis 85% || LEY160JA | 5 bis 20 | 60% bis 95% <
= [ ; 21 bis 50 | 60% bis 85% 21 bis 50 | 80% bis 95% [72]
&= 400 — (&)
S [ i 1bis4 | 20% bis 65% Tbis4 | 40% bis 95% e}
X 300 r T 1
200 L1 L — ! LEY250 | 5 bis 20 | 35% bis 65% | | LEY250A [ 5 bis 20 | 60% bis 95%
L N +—7 21 bis 35 | 50% bis 65% 21 bis 35 | 80% bis 95%
100 1 T 2 3
0 F ] ] 1bis4 | 20% bis 85% S @
30 40 50 60 70 80 90 LEY320 | 5bis20 | 35% bis 85% 2 E
Einstellwert der Schubkraft [%] o 21 bis 30 | 60% bis 85% D5
max. 85% Q =
Anm.) Bei der vertikalen Last (nach oben) muss die Schubkraft (max.) wie unten g 2
angegeben eingestellt werden und das Gerat muss mit einer Nutzlast |3 E
Umgebungs- Einstellwert der Einschaltdauer kontinuierliche betrieben werden, die max. der nachstehend genannten Nutzlast entspricht. S ©
temperatur Schubkraft [%] [%] Schubzeit [min] o w
max. 25°C max. 85 100 — Modell | LEY160 | LEY2501 | LEY32(] | LEY16[JA | LEY25[]A|
P max. 65 100 — Gewindesteigng| A | B|C|A[B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C
85 50 15 Nutzlast [kg]|| 1 [1.5] 3 |2.5] 5 [10]|45| 9 [18] 1 |15] 3 [1.2]25]| 5
Schubkraft 85% 65% 85% 95% 95%




Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange
[Schittmotor ¥ Servomotor 2

Serie LEY

LEY16, 25, 32 C€

Bestellschlissel

LEY|1

o2

BJ-[30 S|[1/6P]1
000 6000 00 0 @ ®

0 BaugroBe Q Gewindesteigung [mm] @ Motoroption*!
16 Symbol| LEY16 LEY25 LEY32 — ohne
25 A 10 12 16 C mit Motorabdeckung
32 B 5 6 8 B mit Motorbremse*2
Cc 2.5 3 4 1 Bei Wahl der Spezifikation [mit Motorbremse] kann die
Spezifikation [mit Motorabdeckung] nicht gewahlt werden.
B +2 Bei Hub 30 oder geringer mit BaugréBe 16
9 Motor E{nbama__ge @ Hub [mm] [Motoreinbaulage: Ausfihrung mit Montage oben oder
— | Ausflihrung fir Montage von oben 30 30 rechte/linke Seite Parallelausfiinrung], bei Wahl der
R rechte Seite parallele Ausfiihrung ~ ~ Option [mit Motorbremse] steht der Motor aus dem
L linke Seite parallele Ausfiihrung 500 500 ?eTféusg?”g? Twor.hl + nachdem Sie méiich
P - ey - - " reffen Sie die Auswahl erst, nachdem Sie mégliche
D Axial-Ausfihrung * Siehe Tabelle mit kompatiblen Huben. Interferenzen mit Werkstticken usw. tiberprift haben.
Q Motor a Kolbenstangengewinde .
Svbol st BaugroBe kompatible — Kolbenstangen-lnnengeW|.nde
Y 9 LEY16 | LEY25 | LEY32 Controller M Kolbenstangen-Aufengewinde
(1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.)
. LECP6
— Schrittmotor [ ([ J [ J LEGP1
A | Servomotor Anm. 1) (] ([ J — LECA6
A\ Achtung

Anm. 1) CE-konforme Produkte
(DDie Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der

elektrische Antrieb der Serie LEY mit dem Controller der Serie LEC + Tabelle der anwendbaren Hiibe

kombiniert wurde. Die EMV ist von der Konfiguration der Hub [mm

Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger e [mm] 30| 50 (100/150/200/250/300/350/400/450/500 H hbebr::!g? [;rm]

elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. Aus diesem Grund OCC! Lbberel

kann die Erfiilung der EMV-Richtinie nicht fir SMC-Bauteile LEY16 o &6 6 6 6 6 6 | | —  — 10 bis 300

zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in LEY25 o 0 06 06 06 06 0606 0 15 bis 400

Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die -

Erfillung der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus LEY32 ®© ® & 06 0o 0 0 0 o o o 20 bis 500
,\a”,e” Maschinen und Anlagen tberprifen. ! . * Setzen Sie sich fur die Herstellung von Zwischenhiiben, die nicht oben spezifiziert werden,
(2Fir die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erfillung der mit SMC in Verbindung.

EMV-Richtlinie mit der Installation eines Stdrschutzfilter-Sets geprift
(LEC-NFA). Siehe Seite 47 fiir weitere Informationen zum

Storschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung fir Informationen Nahere Angaben zu Signalgebern finden Sie auf den Seiten 17 und 18.

zur Installation.

(
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller ® auf Seiten 39 und 51) )
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~______ococc-m-==="""""""
<Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEY16B-100
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit mit der
des Controller-Typenschilds Uibereinstimmt.
\® Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ )

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

}) <

Motor-Einbaulage:
parallel

Motor-Einbaulage:
axial

Flansch hinten*2 @4 | —

x2 Nur fur die Motorausflihrung "Schrittmotor"

@ Montage*! @ Antriebskabel-Ausfiihrung*! m Controller-Ausfiihrung*!
St ST Motor-Einbaulage — ohne Kabel — ohne Controller
parallel| axial S Standardkabel*2 6N LECP6/LECAG6 NPN
— | Gewindebohrung beidsetig (Standard)?| @ [ J R Robotik-Kabel (flexibles Kabel) 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang)| PNP
U | Gehuseunterseite mit Gewindsbohrung| @ [ J #1 Das Standardkabel ist fiir die Verwendung mit 1N LECP1+2 NPN
L FuB () _ unbeweglicher_l Teilen_vorgesehen._WéhIen iP (programmierfreie Ausf[]hrung) PNP
Sie fUr bewegliche Teile das Robotikkabel. —

F Flansch vorne*2 o o #1 Nahere Angaben zu Controllern und
G
D

Gabelbefestigung* o —

=1 Befestigungselemente werden mitgeliefert
(nicht montiert).

=2 Bei den Montagearten [Flansch vorne],
[Flansch hinten] oder [Gewindebohrung
beidseitig] mit Montage in horizontaler
Richtung, innerhalb der folgenden
Hubbereichsgrenze verwenden:
- LEY25: max. 200
- LEY32: max. 100

=3 Bei [Gabelbefestigung] den Antrieb
innerhalb der folgenden Hubbereichsgrenze
verwenden:
- LEY16: max. 100
- LEY25: max. 200
- LEY32: max. 200

=4 Die Option "G" (Flansch hinten) ist nicht fur
LEY32 erhaltlich.

Kompatible Controller

erhaltlich. kompatiblen Motoren finden Sie in der

Auflistung der kompatiblen Controller.
@ Antriebskabelldnge [m] #2 Nur fr die Motorausflihrung "Schrittmotor"

erhéltlich.

— ohne Kabel

1 15 (B E/A-Kabellinge [m]

3 3 = ohne Kabel

5 5 1 1.5*

8 8* 3 3*

A 10* 5 5*

B 15* * Wenn "ohne Controller" fiir Controller-

c " Ausflihrungen gewahlt wird, ist das E/A-Kabel

20 nicht im Lieferumfang enthalten. Siehe

« Wird auf Bestellung gefertigt (nur Robotikkabel)

Siehe technische Daten unter Anm. 5) auf Seite 7.

Seite 47 (LECP6/LECA®) oder Seite 57 (LECP1),
wenn ein E/A-Kabel erforderlich ist.

Controller-Montage

— Schraubenmontage

D DIN-Schienenmontage*"- 2

x1 Nur erhaltlich fur die
Controller-Ausfiihrungen “6N” und “6P.”

%2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
bestellen.

Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit Programmierfreie

Schrittdaten- Schrittdaten- Ausfiihrung

Eingang Eingang
Ausfiihrung

'
Serie LECP6 LECP1
Merkmal(e) Werteingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe eines PCs
Standard-Controller oder einer Teaching Box eingestellt werden.

kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor
max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 39 \ Seite 39 Seite 51

O

SVC

|

Modellauswahl

{

\

Servomotor/Schrittmotor
} LEY

LEYG

[

LECAG6 / LECP6 {

LECP1

AC-Servomotor
LEY

[

LECSA /LECSB [

|

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ !




Serie LEY

Technische Daten

Schrittmotor

Modell LEY16 LEY25 LEY32
30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250
Hub [mm] Anm. 1)
200, 250, 300 250, 300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500
Nutzlast torzont (3000 [mm/s2]) 4 11 20 12 30 30 20 40 40
2 |1kat Avm.2) (2000 [mm/s2]) 6 17 30 18 50 50 30 60 60
g lkal vertikal | (3000 [mm/s?]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43
E Schubkraft [N] Anm. 3) 4) 5) 14 bis 38 | 27 bis 74 | 51 bis 141 | 63 bis 122 [126 bis 238[232 bis 452| 80 bis 189 |156 bis 370/296 bis 707
£ Geschwindigkeit [mm/s] A5 | 15 bis 500 | 8 bis 250 | 4 bis 125 | 18 bis 500 | 9 bis 250 | 5 bis 125 |24 bis 500 | 12 bis 250 | 6 bis 125
g max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000
o | Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 6) max. 50 [ max. 35 max. 30
§ Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
S | Antriebsspindel [mm] 10 5 25 | 12 ] 6 [ 3 16 | 8 4
§ StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Anm- 7) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel+ Riemen (Motor parallel)
Fihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
= | MotorgroBe 028 [ 042 056.4
S | Motor Schrittmotor
;‘: Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
“E’_ Nennspannung [V] 24 V DC +10%
& | Leistungsaufnahme [W] A" 8) 23 40 50
§ Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] A9 16 15 48
% momentane max. Leistungsaufnahme [W] A™m. 10) 43 48 104
@ | Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
£ 4| Ausfiihrung Anm. 10) spannungsfreie Funktionsweise
S5/ Haltekraft [N] 20 39 | 78 78 | 157 | 294 108 | 216 421
§§ Leistungsaufnahme [W] Anm. 11) 3.6 5 5
8=| Nennspannung [V] 24V DC +10%
Anm. 1) Zwischenhiibe werden auf Bestellung gefertigt.
Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fur die Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". Zur

Unterstiitzung der Last ist eine externe Flihrung notwendig. Die tatsachliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist abhéngig von der Bedingung

der externen Fiihrung.
Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhéngig. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 1.
Die Zahlen in () geben die max. Beschleunigungs-/Verzégerungswerte an.
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein.
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20% (vom Endwert).

Anm. 4) Der Einstellbereich fir die "Schubkraft" liegt bei LEY16 zwischen 35% und 85%, bei LEY25 zwischen 35% und 65% und bei LEY32 zwischen 35% und 85%.

"Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren méglicherweise je nach Einstellwert. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 2.

Anm. 5) Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt

der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 6) Dies ist die zulassige Schubgeschwindigkeit. Beim Schubbetrieb von Werkstlicken auf Férderanlagen mit einem Wert unterhalb der zulassigen vertikalen

Last betreiben.

Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb

in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der

Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 9) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.

AuBer wahrend des Schubbetriebs.

Anm. 10) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung

verwendet werden.
Anm. 11) Nur mit Motorbremse.
Anm. 12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

Anm. 1) Zwischenhiibe werden auf Bestellung gefertigt. Technische Daten

Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fir die
Positionieranwendung. Fur die
Schubanwendung entspricht die max.
Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". Zur Servomotor

Modellauswahl

Unterstiitzung der Last ist eine externe
Flhrung notwendig. Die tats&chliche Modell LEY16A LEY25A —
-Nng?ﬁt und Trar:jspogggschwingigkeit Hub [mm] A7) 30, 50, 100, 150 30, 50, 100, 150, 200
. ;f;t:m::%ghvrggg_ef e '“g“fg e 200, 250, 300 250, 300, 350, 400
Vertikal: S'izhzeayhhfe%dﬂ'?u%igg r?glicesr?;i 1. Nutzlast |Hoiand (3000 [mm/s?]) 3 6 12 7 15 30
S s BeschleunigungSf-/Verzégerun[gswsr't? an. 2 [kg] "™ 2) | el (3000 [mm/s?]) 2 4 8 3 6 12 E
tellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s?] ein. = Anm. 3) 4) f [ [ P ; ;
Anm. 3) Die Genavigkeit der Schubkralt betragt +20% 5 Schubkr.aft -[N 1 . 16 b.IS 30| 30 PIS 58 |57 b'IS 111) 18 PIS 35|37 .bIS 72 |66 ?IS 130 < =
(vom Endwert). < | Geschwindigkeit [mm/s] |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 |18 bis 500| 9 bis 250 | 5 bis 125 2
Anm. 4) Der Einstellbereich der "Schubkraft" ist bei c . P
LEY16A zwischen 50% und 95% und bei LEY25A | & | M BeschiewnigunglVerzdgerung s’ 3000 E
zwischen 50% und 95%. "Schubkraft' und & | Schubgeschwindigkeit [mmis] "™ max. 50 [ max. 35 =
"Einschaltdauer" variieren méglicherweise je nach © P o 5]
Einstellwert. Siehe "Modellauswahl" auf Seite 2. S Positioniergenauigkeit [mm] £0.02 D —
Anm. ) Dies st die zuldssige Schubgeschuindigkeit. 2 | Antriebsspindel [mm] 10 5 25 [ 12 | 6 | 3 5
i ul ieb v U u c °
Félrderanlagen rl?ltl einLem Vt\)lert ulr;terhalb der 5 | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] ™8 50/20 g
zuléssigen vertikalen Last betreiben. £ i i ; ; o
Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch Funktionswelse Kugelumlaufspindel + Riemen (Motor parallel) > 0
des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig Fiihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange) 8 >~
Antriebsspindel. (Der V h erfolgte mit - o -
élé:n Rnr{(raiegsiﬁlgtgnéhaesre.)ersuc eriogie mi Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 11]
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehifunktionen im Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) -
Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch "
erfolgte in axialer( Richtung und rr?chtwinklig zur s MotorgréBe 028 042
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem c i
Antrieb in Startphase.) 2 Motorleistung [W] 30 36
Anm. 7) Die L%istu/r;gsaugnathe (igkl. Controller) gilt, & Motor Servomotor L
wenn der Antrieb in Betrieb ist. = K
Anm. ) Die Standby-Leistungsaufnahme im 5 Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase o
Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der 2 | Nennspannung [V] 24 V DC +10% o
Antrieb wéhrend des Betriebs in den Positionen @ Lei tnahme W1 A7) (&)
(auBer wéhrend des Schubbetriebs) gehalten 2 | Leistungsaufnahme [W] A" 40 86 '-_'IJ
wird. ) ) g Standoy-Leisungsautnahme im Betiebsnustnd W ¥ 4 (horizontal)/6 (vertikal) 4 (horizontal)/12 (vertikal) —
Anm. 9) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. = - g Prey
Controller) gilt, wefnn der Antrieb in Betrieb ist. % | momentane max,Lestungszufahme W] 59 96 <<
Dieser Wert kann fur die Wahl der ° - P N i (&)
Spannungsversorgung verwendet werden. :» Conttoller GiW|c1ht [kg] 0.15 (Schraubenmontage)., 0.17 (D.IN Schl.enenmontage) ]
Anm. 10)Nur mit Motorbremse. £ o| Ausfiihrung Anm- 0) spannungsfreie Funktionsweise -~
Anm. 11)Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die og
Spannungsversorgung fiir die Motorbremse. gg Haltekraft [N] 20 [ 39 [ 78 78 [ 157 [ 294
g.‘.g Leistungsaufnahme [W] Anm. 11) 3.6 5 -
_f.js Nennspannung [V] 24V DC +10% %
L
.|
Gewicht
Gewicht/paralleler Motor T
Serie LEY16 LEY25 LEY32
Hub [mm] 30 | 50 |100| 150|200 (250|300 | 30 | 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 {400 | 30 | 50 | 100|150 |200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Produkt- | Schrittmotor | 0.58 | 0.62 | 0.73|0.87 | 0.98 | 1.09 | 1.20 [ 1.18 | 1.25 | 1.42 |1.68 | 1.86 | 2.03 | 2.21 | 2.38 | 2.56 | 2.09 | 2.20 | 2.49 | 2.77 | 3.17 | 3.46 | 3.74 | 4.03 | 4.32 | 4.60 | 4.89
gewicht [kg] Servomotor |0.58|0.62|0.73{0.87|0.98(1.09|1.20 | 1.14|1.211.38 [1.64 [1.82[1.99 247|234 [282| — | — | — | —|—|—|—|—|—|—|—

AC-Servomotor
LEY

Gewicht/axialer Motor

Serie LEY16D LEY25D LEY32D
Hub [mm] 30| 50 [100]150[200]250]300| 30 | 50 [100 | 150]200 250 |300]350]400| 30 | 50 | 100]150|200]250|300]350[400[450]500| —

Produkt- | Schrittmotor [0.58|0.62 | 0.73|0.87|0.98 [ 1.09|1.20 [ 1.17 | 1.24 | 1.41 | 1.67 | 1.85 | 2.02|2.20 | 2.37 | 2.55|2.08 | 2.19 | 2.48 | 2.76 | 3.16 | 3.45 | 3.73 | 4.02 | 4.31 | 4.59 | 4.88 o

gewicht [kg] Servomotor |0.58|0.62|0.73|0.87(0.98|1.09{1.20|1.13|1.20{1.37 [1.63 [1.81|1.98 (216|233 |251| — | — | — | — | — | — | — | — | — | — | — 8

-

Zusatzgewicht kg] <

BaUgrono 16 | 25 | 32 §

Motorbremse 0.12 | 0.26 | 0.53 -1
Motorabdeckung 0.02 | 0.03 | 0.04
AuBengewinde | 0.01 | 0.08 | 0.03

Kolbenstangen-AuBengewinde

Mutter 0.01 | 0.02 | 0.02
FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschrauben) | 0.06 | 0.08 | 0.14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben)
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)
Gabelbefestigung (inkl. Bolzen, Sicherungsringen und Befestigungsschrauben) 0.08 | 0.16 | 0.22

0.13 | 0.17 | 0.20

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

[ !
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Serie LEY

Konstruktion
16
Motor in Ausfiihrung Montage oben/LEY 25
32
@
o 7@ \\ T T
a1 B ="
& — ,
e = =il O
. I Il
[ 1\ 1 1l _
2 ‘\ l SNERE
? \ A | A
L I 1 1 A
9 ® O@he G @ g&
axiale Motorausfiihrung/LEY 25D
32
bei Wah! des Kolbenstangen-AuBengewindes @\@\& Z f T
) ) )
> Eg - e
1 Y
—L
1 L
1 0
Stiickliste - -
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Riemen —
2 | Kugelumlaufspindel (Welle) | legierter Stahl 23 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 24 | Lagerbiigel rostfreier Stahl
4 Kolben Aluminiumlegierung 25 | Zylinderstift rostfreier Stahl
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 26 | Abstreifer NBR
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 27 | Sicherungsring Stahl
7 | Gehéuse Aluminiumlegierung 28 | Motor —
8 | Verdrehsicherung POM 29 | Motorabdeckung synthetischer Kunststoff | nur "mit Motorabdeckung"
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 30 | eingegossene Kabel |synthetischer Kunststoff | nur "mit Motorabdeckung"
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 31 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
11 | Buchse Bleibronzeguss 32 | Motoradapter Aluminiumlegierung| eloxiert/nur LEY16, 25
12 | Dampfscheibe Urethan 33 | Lager Aluminiumlegierung
13 | Lager — 34 | Dornhaltekreuz NBR
14 | Riemengehause Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 35 | Muffe (AuBengewinde) | Automatenstahl vernickelt
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 36 | Mutter legierter Stahl
16 | Lager —
17 | Magnetring — Ersatzteile (nur paralleler Motor)/Riemen
18 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm Nr. BaugréB3e Bestell-Nr.
19 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 16 LE-D-2-1
20 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 22 25 LE-D-2-2
21 | Riemenscheibe fiir Motor | Aluminiumlegierung 32 LE-D-2-3
ZS\NC



Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

<
[}
=
%)
3
Abmessungen: paralleler Motor 5
3
=
—— Motorkabel — —
Schrittmotor ~ Servomotor
; ]l 8 \/
llsgasgaslll © © 2
éauu N \/ ﬂé \/ >
‘ Motorkabel (2 x 5) < w
20 ) -
G 2
4 o
X £
4 x O1 effektive N E
Gewindetiefe R w ) H effektive Gewindetiefe C S
w —
L p— 4 x O1 effektive s
Aysgaggﬁ- 2 = Gewindetiefe R °
Kolben-Betriebsbereich A™- 1) position 7 7 | |A > g
5 5 [Hubende] O O 2
L. o|O
— = w E
———— |
Ir o : 7%
i ) A O T} %2\ 4, /é =
TTh——-- —_— )] ) (+
- &} %I:é O
Y K A4 —
| Hub L B + Hub M 2
Hubende A + Hub EH 8
[Ausgangsposition] A"™- 3 Anm_ 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, :'
dass das am Kolben angebrachte Werksttick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert. ©
Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition. <
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition gedndert wurde. (&)
Anm. 4) Die Richtung der Schlisselweite des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt unterschiedlich. [mm] I._IIJ
Hubbereich Schrittmotor | Servomotor
BaugraBe A B |C|D|EH| EV H J/ K| L | M o R(S| T ([U|V Y
I imm) ! wlx|[w][Xx -
10 bis 100 | 101 90.5
16 I_ 10|16 |34 | 34.3 | M5x08 |18 | 14| 10.5|25.5 | M4x0.7 | 7|35| 67.5|0.5/28 |61.8|80.3|62.5| 81 22,5 ?5
101 bis 300| 121 110.5 |
15 bis 100 | 130.5 | 116 |
25 - 13|20 |44 | 455 |M8x125|24 |17 |145|34 |M5x08 | 8|46| 92 |1 |42 |63.4|854(59.6|81.6|26.5
101 bis 400| 155.5 | 141
20 bis 100 | 148.5 | 130 —
32 I_ 13| 25|51 |56.5|M8x1.25|31|22|18.5|40 M6x1.0 |10 |60 |118 |1 [56.4(684|954| — | — |34 —_—
101 bis 500 178.5 | 160
16 16 5
Motor linke Seite parallele Ausfiihrung/LEY25L Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung/LEY25 R ‘g >
O |-l
»
(®)
<
I N—
o
[72]
(&)
Ll
-
—
<t
(7]
o Wo © o
_ -
(72}
© © MmO ¥ ¥ O PO M® o3
S ©
T :? D? T2 2 g
35
[mm] & @
x £
>
BaugrBe| S1 | T2 | U 8 %
o ®
16 |355| 67 | 0.5 —

25 |47 91 | 1
32 |61 117 | 1

Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, ist die Signalgebernut der Seite, auf der der Motor montiert wurde, verdeckt.

%SNC 10



Serie LEY

Abmessungen: axialer Motor

Motorkabel
Schrittmotor Servomotor
L o
o ol B
Ragae ~ o o
)|
=
20 8
©
y < H effektive Gewindetiefe C
. ' Motorkabel (2 x 25) 4 xO1
Kolben-Betrighsbereich Amm- 1) Ausgangsposition Amm-2) offeKiive Tiefe R
2 [Hubende]
|\ =
% f L
4 = e -z
H [ I ] £ £
| b . ==
Y 2 D?
Anm. 4)
L B + Hub w LG
M
Hubende A + Hub EH
[Ausgangsposition] AM™-3) pp 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zurick zur Ausgangsposition
kehrt. Stellen Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstuck nicht die Werkstucke S

und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Anm. 2) Position nach der Ruickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Ruickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde.
Anm. 4) Die Richtung der Schlusselweite des Kolbenstangenendes (CJK) ist je nach Produkt unterschiedlich.

[mm]
. i Schrittmotor | S I
BaugroBe H“Fﬁqiﬁ"’h critmolor envomotel) g | ¢ | p | EH| EV H JI K| L |m 01 R|s|T]|u
A
10 bis 100 | 166.3 | 167 92
16 - 10 16 34 34.3 M5 x0.8 18 14 [10.5]25.5| M4x0.7 7 35 [35.5| 0.5
101 bis 300| 186.3 | 187 112
1 is 1 195.4 | 191. 115.
25 S bl_s 00 9 916 5.5 13 20 44 45.5 M8 x1.25 24 17 [ 145 | 34 M5 x0.8 8 45 | 46.5| 1.5
101 bis 400| 220.4 | 216.6 | 140.5
20 bis 100 | 216.9 — 128
32 - 13 25 51 56.5 M8 x1.25 31 22 |18.5|40 M6 x1 10 60 |61 1
101 bis 500 | 246.9 — 158
BaugroBe Hubbereich Vv Schrittmotor|Servomotor Y
[mm]
w
10 bis 100
16 - 28 61.8 62.5 24
101 bis 3 00
15 bis 100
42 63.4 59.6 26
25 101 bis 400
20 bis 100
32 I_ 56.4 | 68.4 — 32
101 bis 500
11
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

Abmessungen

Paralleler Motor 16 A
Mit Motorabdeckung/LEY[1[125-C1C B

16

A

Mit Motorbremse/LEY[1[125-CB B

32 C
Motorkabel
Schrittmotor ~ Servomotor
lllEll o
szpasf| N
20
o
o &
(%) 2
\/ 5
5
Motorkabel (2 x @5) 2
X Mo Gl
2 N
J )
[mm] L
_ [
BaugroBe| T2 | X2 1
16 | 75 |83 \I
25 | 7.5 | 88.5 0
32 | 7.5 |98.5 =
Material Motorabdeckung: \
synthetischer Kunststoff
Axialer Motor 16 A
Mit Motorabdeckung/LEY 25 DCIB -[1C
32 C
I
\ A\
> \ =
o0 =
L ‘ Xa
A
[mm]
BaugrdBe Hubbereich A T2 | X2 L | CV
16 max. Hub 100 169
min. Hub 101, max. Hub 200/ 189 751665 35 |43
25 max. Hub 100 198.5 T T e e
min. Hub 101, max. Hub 300| 223.5 : : .
32 max. Hub 100 220 75 | 735 | 60 | e85
min. Hub 101, max. Hub 300 250 ’ ' '
16 A

Modellauswahl

{

Kolbenstangen-AuBengewinde/LEY25 (OB -C1CIM

32 C
M %
Schliisselweite B1

H1

* Siehe Seite 15 flr ndhere Angaben zu
Kolbenstangenmutter und Befestigungselement.
Anm.) Siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang"
auf den Seiten 35 und 36 fur die Montage
von Endklammern, wie z.B. Gelenkkopf
oder Werkstlicken.

=
=

L2
L1

 Die L1 -Abmessung gilt, wenn sich die Einheit in der Grundposition befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.

O
-

12

32 C IR
— Motorkabel
Schrittmotor ~ Servomotor Motorkabel (2 x 65)
15 15
. Motorbremsenkabel
Motor- “E? o o (03.9) s
bremsenkabel | [282][ 888 o g
gl |5
Motorkabel ||l sshss 0
Sapas]] o I 9
= 53
20 < £
2 o
¢ |5|o
D >=
~ - i
[mm] -
Baite Schrittmotor| Servomotor {
I
Trw T x [w][x L b
16 |105.8 | 124.3 | 1065 | 125 L
25 [103.9 | 1259 | 100.1 | 122.1 { o
— — g oo
32 [ 1114|1384 o
[TT ]
-
—
=3
16 A S
Mit Motorbremse/LEY25 DC1B -[(1B =
32 C
Motorkabel Motorbremsenkabel (23.5) -
Schrittmotor Servomotor Motorkabel (2 x 05) %
15 15
§ Ll
-l
Motor- A‘Eﬁn o
bremsen- [[[235]]] o
Kabel 18 S
EEEE (0]
Motor- 282388 8 g
kabel EEERS % :é
; 2 )
20 x| |§|2=
S(w
Vo |-
r 0
Q
: ] Q
[
' 2 VB L
A
o
[mm] 8
hri hri
g Aaseret Sc nttmotor\Servomotor Sc nttmotoﬂServomotor 5
A VB =
max. Hub 100 210.3 | 211 <z
16 o 105.8 | 106.5 7]
min. Hub 101, max. Hb 200l  230.3 | 231 <u-3
max. Hub 100 235.9 232.1 e
2 103.9 100.1
2 min. Hub 101, max. Hub 300, 260.9 257.1 —
max. Hub 100 259.9 — o
32 [ 1a | — |22
min. Hub 101, max. Hub 300,  289.9 — Q=
o =
22
[mm] %‘; 5
2 .Q
BaugraBe| B1 | C1 | H1 | L1 | L2 MM o »
S
16 | 13 |12 5 24514 M8 x1.25
25 | 22 [205| 8 |38 |23.5| M14x1.5
32 | 22 |205| 8 |42.0|23.5| M14x1.5



Serie LEY

Abmessungen
16 A . _ .
Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung/paralleler Motor/LEY25 OOB-000U Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mmj
32 C .. | Hubbereich
6 x MO effektive Gewindetiefe MR Baugode [mm] £ L] L= LAl L)) AT LALh
XA H9 Tiefe XA 10 t?iS 39 17 |23.5 40
16 |40bis 100 [10.5| 15 [35.5| 32 |31 | 23
8 3 © 5|, 101 bis 300 62 |46 60
T ] 15 bis 39 24 |32 50
= B 40 bis 100 a2 |41
i 25 [101 bis 124|14.5| 20 |46 29
MD ] 125 bis 200 59 [49.5 75
Querschnitt XX 201 bis 400 76 |58
Mc 20 bis 39 22 |36 5
L | MA ML + Hub (MB) 40 bis 100 36 |43
32 [101 bis 124/ 18.5| 25 |55 30
16 A 125 bis 200 53 |51.5 80
Gehéauseunterseite mit Gewindebohrung/axialer Motor/LEY25 DB -0J00U 201 bis 500 70 |60
MO XA XA 32 c
6 [4] H9 Tiefe i
s BaugoBe Hufm‘;‘“ MO | MR | XA | XB
Tiefe MR
‘ — = _— 10 bis 39
- e : g ”‘ W 16 | 40 bis 100 |M4x07| 55 | 3 | 4
= \ \ \ ) \ J 101 bis 300
: I — 15 bis 39
MD Querschnitt XX sbeale
c - 25 [101 bis 124|M5x08| 6.5 | 4 | 5
M Detailansicht Abschnitt XX 125 bis 200
L |MA ML + Hub 201 bis 400
( 4B ) 20 bis 39
@ 2 40 bis 100
XA H9 XA 32 [101bis 124|M6x1| 85| 5 | 6
‘ 125 bis 200
16 A 201 bis 500
FuB/LEY 2500B-0000C0L
32
Im Lieferumfang enthaltene Teile:
e FuB3
* Befestigungsschraube Gehéduse
FuBB [mm]
— BaugriBe H“f:;’ﬁ'c" A | LS |LSi|LL|LD|LG
LT f ] B
LL g 10 bis 100 | 106.1 | 76.5
16 . 16.1| 54| 6.6 | 2.8
| < J 101 bis 300| 126.1 | 96.5
1\
15 bis 1 136.
L | © & 25 2 b'_s 00] 1366 | 99 19.8| 8.4/ 6.6 | 3.5
| LG 101 bis 400| 161.6 | 124
[ e : > 20 bis 100 | 155.7 | 114
“:’E -~ 32 - 19.2(11.3| 66 | 4
H [. [ 4 5 N\ 5 101 bis 500| 185.7 | 144
L N B I
T .
x| Ly Y F X LX axolD Bagsk "o I LH | LT | LX | LY | LZ | X | ¥
LS + Hub LZ ,
10 bis 100
A+ Hub 16 [0 5124 |23 48 [403| 62 | 92|58
Spezialhutschraube | o5 [1OST00F ot o6 | 57 [515| 71 [11.2] 58
101 bis 400
Montage nach auBen | 20 bis 1
32 | 20bis 100 © 00 36 | 32| 76 |615| 90 |11.2] 7
101 bis 500
—te- Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
* Die A-Abmessung gilt, wenn sich die Einheit in der
Grundposition befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel
- montiert wird, muss der Fuf3 auf der Hinterseite nach auBen
X[|Y montiert werden.
LS + Hub | LS+
Y
13 2 SNC



Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

<
©
=
(2]
=}
©
3
s}
A A =
Flansch vorne/LEY16101B-C10100F Flansch hinten/LEY1610B-0000G —
C C —
—
JLL i
RO Ra" z : g
T N £
— ‘ “E
FT FX 2 xoFD FX 2 xoFD FT S
FZ FZ @
o
o
25 A A 5
Flansch vorne/LEY 35 LILIB-LILICIF Flansch hinten/LEY25C101B-C10000G 2l
C C &[>
\T_I—/j * Flansch hinten ist nicht I'_IIJ
B —] fur LEY32 erhéltlich.
d
u _ L
- g f | —‘o
oQ L a5
>
| s =z 0 IiIJ
—
s g % Im Lieferumfang enthaltene Teile: ©
\ T T ¢ Flansch S
FT FX 4 x gFD FX 4 x oFD FT « Befestigungsschraube Gehause Ll
FZ FZ | =
Flansch vorne/hinten [mm]
-
Baugrie| FD | FT [FV | FX |FZ | LL | M &
16 | 66| 8 |39 |48 |60 | 25| — |-_IIJ
A 25 | 55| 8 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
Gabelbefestigung/LEY1610B-]0D 82 |55] 8 |54]62] 7210540 L——
C Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt) (
o i
! S
| CB } |l |d | Seezialhutschraube Im Lieferumfang enthaltene Teile:| | S
g Ik * Gabelbefestigung gl>
\ = oCD AB(;hrug H10 * Befestigungsschraube Gehduse | | = |iIJ
qg \ chse d9  Bolzen fiir Gabelbefestigung | |3
- f « Sicherungsring !
; ; EE" |l 2
T T 04 | C « Siehe Seite 15 fir nahere Angaben zu Kolbenstangen-
CXios U mutter und Befestigungselement. I —
pemy L cw| | RR )
=03 CL + Hub Gabelbefestigung mm] [ o
A + Hub Hubbereich 8
BaugroBe uboerelo A CL |CB|CD|CT L
A [mm] —
. 25 16 |10bis100| 128 | 119 |20 | 8| 5 <
GabelbefestlgunglLEY32E|E|g-DDDD 55 | 1005 100] 1605 | 1505 ol %
101 bis 200| 185.5 | 175.5 ﬂ
10 bis 100 | 180.5 | 170.5
] 32 _ — |10 6 ———
101 bis 200| 210.5 | 200.5
. g CT 28
Spezialhutschraube - 3 g
LL = Bagse| 22" | cy |cw| x| cz| L |[RR € E
=r 2CD Bohrung H1C [mm] Q@
h | g = Achse d9 16 | 10bis100| 12 | 18 8 | 16 [10.5 9 g g
— - = 10 bis 100 32
= <
14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10 o
R = 25 1301 bis 200 & o
i 32 [OPSTO0L o | 18 | 36 |18.5] 10
cX*94 Cu 101 bis 200 '
cz=] L CL + Hub cw RR Material: Gusseisen (lackiert)
— * Die A- und CL-Abmessungen gelten, wenn die Einheit sich in der
A + Hub Grundposition befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.

14
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Serie LEY

Zubehor-Befestigungselemente

Zubehor-Befestigungen/Stiitzelemente

Gelenkkopf || Gabelgelenk
= Wahlen Sie bei Verwendung eines Gelenks die Geh&useoption [Kolbenstangen-AuBengewinde].
1-G02 I-G04 Y-G02 Y-G04
oND Bohrung H10
@ND Bohrung H10 Achse d9
MM @NDH10 MM ©NDHiO L
N\
& (S — e X
= (- - _ v =]
w5 6 {05 . fE
] M AU Al U NX At
L NX Li L1 NZ
A A A

Material: Gusseisen
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Kohlenstoffstahl
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Kohlenstoffstahl
Oberflachenbehandlung: vernickelt

Material: Gusseisen

Oberflachenbehandlung: vernickelt

[mm] * Bolzen fur Gabelgelenk und Sicherungsring werden mitgeliefert. [mm]

Bestell- | venwendo. Bestell- | venendb. Bestel-A\.
Nr. | BaugrBen A | A | E1| L1 MM | R1 | U1 [NDu1o| NX Nr. | Bagiten A [A1]|E1 R1 | U1 [NDH1o| NX [NZ verv;?nndb.
1-G02| 16 34 | 85|016| 25 |M8x1.25|10.3|11.5| 8'%°| 833 Y-G02| 16 |34 | 85|016 10.3[11.5| 87°%%| 8.3 1¥-G02
1-G04 (25, 32| 42 [14 |@22| 30 [Mi4x15[12 |14 [10*°%*|1832 Y-G04|25, 32| 42 {16 | 022 12 [14 [107°%%|18:3 1Y-G04

| Bolzen fiir Gabelgelenk (entspricht dem Bolzen fiir Gabelbefestigung)| |

Kolbenstangenmutter

- el
S

oDd9

m L2 m
t A L1 Nt

Material: Kohlenstoffstahl

Y
\\:/ O
A

Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt)

[mm] [mm]
Bestell-Nr| ‘eendD Dd9 |Li [L2| d | m | t S|ch§rungs- Bestell-Nr. | YeWen il H B C
BaugroBen ring BaugréBen

1Y-G02 16 8100k |21 [16.2| 7.6 |1.5 |0.9 | AustCSicherungsing8 NT-02 16 M8 x 1.25 5 13 15.0
1Y-G04 | 25,32 | 10382 [41.6|36.2| 9.6 |1.55|1.15 |Aus.CSicherungsring 10 NT-04 25, 32 M14 x 1.5 8 22 25.4
| Bestell-Nr. Befestigungselemente |
verwendb. .
BaugroBen FuB Flansch Gabelbefestigung

16 LEY-LO16 LEY-FO16 LEY-D016

25 LEY-L025 LEY-F025 LEY-D025

32 LEY-L032 LEY-F032 LEY-D032

* Pro Zylinder missen 2 FuBbefestigungselemente bestellt werden.

+ Die folgenden Teile sind bei allen Arten von Befestigungselementen inbegriffen.
FufB: Befestigungsschraube Gehause
Flansch: Befestigungsschraube Gehause
Gabelbefestigung: Bolzen fiir Gabelbefestigung, C-Sicherungsring fur Welle,
Befestigungsschraube Gehause

15
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Zubehér-Befestigungselemente Serie LE Y

<
©
=
)
=}
K]
o
)
s}

. . . =
Einfache VerblndungSStUCke * Im Lieferumfang der Befestigungselemente A und B sind keine Verbindungsstiicke enthalten. Sie miissen dementsprechend gesondert bestellt werden.
Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B) | Befestigungselement Ausfitlhrung A |

2x oD U T1
. . Verbindungsstiick >=
sl LEY-UQ025 &
€ JL g -
verwendbare BaugréBen g
25,32 = v - g
(025 25,2 | o = e
> B = G
~F T D
— I
Befestigungs- Y A — 03 { T Verbindungsstiick %
element E 2l
lverwer_ydbare E B o >
BaugroBen w
Material: Chrommolybdanstahl (vernickelt) |
mm
Befestigungselement " mmi
; " verwendbare
z: Se;est!gungse:ement l/:us:lf:rung;\ Befestigungseloment Ausfiirung B Bestell-Nr. BaugroBen B|D| E|F | M T1 T2
elestigungselement Austihnung YA-03 | 25,32 | 18 | 6.8 | 16 6 42 6.5 10
zulassige o
Exzentrizitat mm] <Bestellschlissel> verwendbare Gewicht o
s Bangiber] 25 | 532 ] o Im Lieferumfang der Befestigungselemente Aund 8~ Bestell-Nr. Baugrofen u v iw [a] w
VevenChare é.iuglro"en sind keine Verbindungsstlcke enthalten. Sie missen —
Exzentrizitat- +1 dementsprechend gesondert bestellt werden. YA-03 | 25,32 | 6 | 18 | 56 55 g
Toleranz - Beispiel) Bestell-Nr. o
Spiel 0.5 ® V/erbindungSstlck ««-«sseeeseeueensens LEY-U025 i 1} Ll
o Befestigungselement Ausfihrung A----- YA-03 ‘ BefeStlgungselement AUSfUhrung B ‘ o
. i . {ﬁ 11
Bestell-Nr. Verbindungsstiick und Befestigungselement (A/B) 2 S E
verwendbare [Verbindungsstiick| verwendbare Befestigungselement-Bestell-Nr. (‘*;: — . - (o5 I %)
BaugroBen | Bestell-Nr. | Befestigungselement Ausfiihrung A | Befestigungselement Ausfiihrung B \ ) == = "¢ Pl H
25,32 |LEY-U025 YA-03 YB-03 N — N\ Vrtidngssick
Y HE SR
/Verbindungsstiick | T T
2 x @D Durchgangshohrung B
H 2 x 20 Senkungstiefe <=~ e 5
k-] / mit Klebeverbindung E 3
Q E >
-~ =L Material: rostfreier Stahl g w
B T gl
verwendbare !
K| ut! IL Bestell-Nr. Bailgten B|D|E|J | M 20 9:
UA | C Material: rostfreier Stahl YB-03 | 25,32 | 12 7 25 9 34 11.5 Tiefe 7.5
[mm] (I
verwendb. Gewicht verwendbare Gewicht m

Bestell-NI. |5, or6pen UA| C |di | d2 H K| L [UT lal Bestell-Nr. BaugrdBen T1 T2 V | W RS lal 8

LEY-U025(25,32| 17 |11 |16 | 8 | M8x125| 14 | 7 6 | 22 YB-03 | 25, 32 6.5 10 18 | 50 9 80 5
Ausg|3|ChSE|emente (Detaillierte Angaben finden Sie im Katalog "Best Pneumatics Nr. 2".) 8

L - - - L1 - J B 5
@ Fiir AuBengewinde/JA @ Fiir AuBengewinde/JS @ Fir Innengewinde/ —

(rostfreier Stahl) ° 3
¢ rostfreier Stahl 304 (Erscheinungsbild) RS
e Staubschutzabdeckung 5 E
Fluorkautschuk/Silikonkautschuk a2
g2
Qo

verwendbare ) . verwendbare ) )

BaugréRen GewindegréBe BaugroBen GewindegroBe
16 M8 x 1.25 16 M5 x 0.8
25, 32 M14 x 1.5 25, 32 M8 x 1.25
Flansch
SVC 16

N



Elektronischer Signalgeber
Direktmontage

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-M9B(V) C €

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA)

@ 1.5-mal flexibler als konventionelles
Modell (SMC-Vergleich)

@ StandardmaBig werden flexible
Kabel verwendet.

j g8y
AAchtung

\ Sicherheitshinweise \

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt,
kann der Signalgeber beschadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber

D-M9N(V)
:--"-""""""""""": DC (+)
H braun
i o our
23 1 schwarz
£E !
—O DC (-)
"""""""""""""" * blau
D-M9P(V)
E""-""""""""""": DC (+)
\ ! braun
£8 O ouT
% . schwarz
O DC ()
"""""""""""""" * blau
D-M9B(V)
:---"""""""""""":OOUT(+)
’ braun
3El
X7
f§@
’ O OUT (-)
""""""""""""""" blau

17

m Weitere Details zu Produkten, die
. . internationalen Standards entsprechen,
Technische Daten S|gna|geber finden Sie auf der Webseite von SMC.

SPS: speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9L[], D-M9IV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-M9ON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
elektrische Eingangsrichtung axial vertikal axial vertikal axial vertikal
Anschlussart 3-Draht 2-Draht
Ausgangsart NPN [ PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4.5 bis 28 V) —
Stromaufnahme max. 10 mA —
Betriebsspannung max. 28 VDC [ — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.

Standard CE-Kennzeichnung

® Anschlusskabel — élbestandiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm2, 2-Draht (D-M9B(V)),
3-Draht (D-M9N(V)/D-M9P(V))
Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fiir elektronische Signalgeber.

Gewicht [g]
Signalgebermodell D-M9N(V) D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5 8 8 7
Anschlusskabellange 1 14 14 13
(m) 3 M 4 38
5) 68 68 63
Bestellschlissel
Serie l |—0Anschlusskabellé’mge
Verdrahtung/Ausgang E 01'5 m
N | 3-Draht NPN elektrischer Eingang = 3 2
P | 3-Draht PNP = axilal 2 5m
B 2-Draht \'; vertikal
Abmessungen [mm]
D-M9[] =
%—;n
i i_)ﬁ =i —o
6 ’ optimale Schaltposition
M25x4 L
Schlitz-Montageschraube
Betriebsanzeige 26
-l &
<l o 22 ~
i 27 N o
D-M9C1V
©
) [te) Rl
— o
““‘]—‘. " 4
6 | optimale Schaltposition
M2.5x4L Betriebsanzeige
Schlitz-Montageschraube 8
N 132 <«
I ~
<[ ==
@ 20
[aV}

N

SVC



Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontage

Eingegossene Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
Arbeitsstrom (2.5 bis 40 mA)

@ 1.5-mal flexibler als konventionelles Modell
(SMC-Vergleich)

@ StandardméBig werden flexible Kabel
verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann anhand
der Farbe der leuchtenden LED bestimmt
werden. (rot— griin «—rot)

A Achtung
\ Sicherheitshinweise \

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube benutzt,
kann der Signalgeber beschéadigt werden.

Interner Schaltkreis Signalgeber
D-M9NW(V)

=
]
D-MONW(V)/D-M9IPW(V)/D-MIBW(V) C € :
>
K]
o
Weitere Details zu Produkten, die 3
. . internationalen Standards entsprechen, =
Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Website von SMC.
SPS: speicherprogrammierbare Steuerung [
D-M9CIW, D-MOIWV (mit Betriebsanzeige)
Signalgebermodell | D-MONW |D-MONWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
elektrische Eingangsrichtung axial vertikal axial vertikal axial vertikal >-
Anschlussart 3-Draht 2-Draht I._IIJ
Ausgangsart NPN \ PNP — §
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC Relais, SPS 8
Versorgungsspannung 5,12, 24 VDC (4.5 bis 28 V) — E
Stromaufnahme max. 10 mA — 3
. <
Betriebsspannung max. 28 VDC \ — 24 VDC (10 bis 28 VDC) 5
max. Strom max. 40 mA 2.5 bis 40 mA g
interner Spannungsabfall max. 0.8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) max. 4 V S
Kriechstrom 100 pA max. bei 24 VDC max. 0.8 mA & g
Betriebsanzeige Betriebsbereich:---------veneo rote LED leuchtet [T1]
! zelg optimale Schaltposition:----- griine LED leuchtet |
Standard CE-Kennzeichnung
® Anschlusskabel — 6lbesténdiges flexibles Vinylkabel: 2.7 x 3.2 oval, 0.15 mm2, 2-Draht
(D-M9BW(V)), 3-Draht (D-MONW(V)/D-MOPW(V)) L
Anm.) Im Katalog "Best Pneumatics Band 2" finden Sie die allgemeinen technischen Daten fir elektronische Signalgeber.
©
H o.
Gewicht [g] O
g
m— Ll
-l
—
Signalgebermodell D-MONW(V) D-M9PW(V) D-M9BW(V) ©
0.5 8 8 7 5
Anschlusskabellange 1 14 14 13 'i.J
(m) 3 4 41 38
5 68 68 63
~—
- m
Bestellschlissel 8
.|

Hauptschaltkreis

des Signalgebers

v a

Hauptschaltkreis
des Signalgebers

Betriebsanzeige
EIN

T

1
Betriebsbereich H AUS

1

1

1
Anzeige :
rot | grin rot

; geeigneter Betriebsbereich

D-M9

NWV]L

] | e
Serie Anschlusskabellédnge
Verdrahtung/Ausgang ™ 01'5mm 5
adn elektrischer Eingan I
2 3adr|.g EZ’; . |g g L 3m g >
3-adrig — aX|‘a Z 5m S w
B 2-Draht \'} vertikal 8 il
Q
Abmessungen [mm] |<
[aV}
D-M9COIW P I
e
e ——— — —g o
6_| optimale Schaltposition 8
M2.5x4 L 5
Schlitz-Montageschraube —
i i <t
Betriebsanzeige 26 by
(&)
— |8
~
27 < @ 22 N
° 3
D-MOCIWV 5e
& =
N
D »n
= o & @
: <<
=]
6_| optimale Schaltposition 85
M2.5x4 L ) . o n
Betrieb. L
Schlitz-Montageschraube esrle Sanaege
’2 3.2 g
[l
~ O
© 20
(8}

O
2
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Elektrischer Antrieb mit Flihrungsstange Schrittmotor Servomotor

serie LEYG
Modellauswahl

Momentlast
Auswahlbedingungen
vertikal horizontal
L L L
m m
Einbaulage 1 ] [ ] “
[ T H[E
| |
1 1
max. Geschwindigkeit [mm/s] 200 200 400
Diagramm (Ausfiihrung mit Gleitfiihrung) ®,® ®,® —
Diagramm (Ausfiihrung mit Kugelfiihrung) ®,® @, @,
Vertikale Montage, Gleitfiihrung
(D Hub bis 50mm (2 Hub gréBer 50mm
100 100
SLEYG32MO——— "LEYG32MO
2 =< LEYG25M 2  [LEve2sMO =~
E 10 E  1og
é ——LEYGI6M— £ FLEYG16MOI
= ~ =
2 2
g g
2 2
8 8
0.1 0.1
10 100 10 100
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm]
Anm.Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel" und "Geschwindigkeit".
Siehe Seite 21 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm".
Vertikale Montage, Kugelfiihrung
(3 Hub bis 30mm (@ Hub gréBer 30mm
100 100 ¢
_ E=LevesaD _ pEYesad ——
2 —— f 2 5
= LEYG25L] =
E 1o — E 10 ——
2 — — a ——LEYG16LO] ==
g ——LEYG16LO = s =
2 T~ 2
g 1 g =—
2 2
8 8
0.1 0.1
10 100 10 100
Exzentrizitat L [mm] Exzentrizitat L [mm]

Anm.Der Grenzwert der Querlast variiert je nach "Antriebsspindel" und "Geschwindigkeit".
Siehe Seite 21 "Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm®.
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Modellauswahl Serie LEYG

=
®©
=
(7))
3
Momentlast =
e}

. aggan o
Horizontale Montage, Gleitflihrung =
® L =50mm ® L =100 mm

10 ‘ ‘ ; ; 10 — ; [
1 S———1 EYG32M[] LEYG32MO
=  [LEYG32MO ER = ==
X, [ ILEYG25MC]I = LLEYG32MC = Eve N
Sy N LEYG25M[C]
E  LLEYG25MO—— ‘H } e o >
n (7] —
8 1LLEYGI6MOI = _|LEYG16MO g 1 LEYG2o =ILEYG16MO 5=
> > FLEYG16MO 3
g g -
g 2 £
D —
0.1 0.1 g
10 50 51 100 10 50 51 100 g
Hub [mm] Hub [mm] g
Anm. Stellen Sie die Geschwindigkeit auf einen Wert ein, der max. den unten angegebenen Werten entspricht. 8 <>5_
Motor LEYGCIMOIA LEYGLIMOB LEYGOIMOIC w
Schrittmotor 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s |
Servomotor 200 mm/s 200 mm/s 125 mm/s
Anm. Flr nachstehenden Antriebe, betreiben Sie das System mit der im Diagramm angezeigten "bewegten Masse" x 80%.
* LEYG25MAA/Servomotor, Spindelsteigung 12 mm
Horizontale Montage, Kugelfiihrung BT
@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s L =100 mm max. Geschwindigkeit = 200 mm/s 3
10 — f : 10 ] L—I'J
LEYG32L0 ey (LEYG32L0] P
g —] — F g LEYG32LD] Tt S
£ ~~| | [LEYG25L0] E LEYG25L0 1 — Ll
2 LEVG25L] a T~ LEYGZSLF —
[ : < 1
= '=ievetelo= FLEYG16LD) = TILEYG16LO =
=y =y [LEYG16LO o
(9] (9}
= E (&)
8 8 w
-l
0.1 0.1
10 30 31 100 101 10 30 31 100 101 L
Hub [mm] Hub [mm] —_——

(@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s

L =100 mm max. Geschwindigkeit = min. 200 mm/s

AC-Servomotor
LEY

10 : 10
1

] LEYG32L0] E; LEYG32LO]
£ LEYG25L0] £ LEYG25LC]
a LEYG16L0] 2
s 1 < 1HEYGI6LD
© ©
o (o)}
[0 [0
= =
2 2

0.1 0.1

10 30 31 100 101 10 30 31 100 101
Hub [mm] Hub [mm]

Betriebsbereich bei Verwendung als Anschlag

LECSA /LECSB [

LEYGLCIM (Gleitfiihrung)

O O OO Stopperzylinder verwendet werden.
Anm. 3) Das Aufprallen der Werkstlcke bei der
=T Serie mit Filhrungsstange muss
II verhindert werden (Abb. a).

A Achtung
£ v Sicherheitshinweise zur Handhabung | Abb.a ——— |
3 - Anm 1) Bei Verwendung als Anschlag ein Antrieb ﬁ
j m mit einem Hub von héchstens 39 wahlen. ;
Anm. 2) LEYGOL (Kugelfiihrung) kann nicht als : 3

Anm. 4) Das Gehause darf nicht am Ende montiert
werden. Es muss auf der Ober- oder
Unterseite montiert werden (Abb. b).

Nutzlast m [kg]

10 20
Geschwindigkeit v [m/min]

30 40 50

20

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LEYG

Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm

Schrittmotor Servomotor
LEYG16}\'D) LEYG16}'AC]
10 10
8 8 5
= _\Gewindesteigung 2.5: LEYG16'!'C Gewindesteigung 2.5: LEYG16 AC
X
Z s 6
N
=}
Z \
()
ISl 4 \ M 4 i
= Gewindesteigung 5: LEYG16 B Gewindesteigu‘ng 5: LEYG16 '/AB
[0
>
2 N\_|_Gewindesteigung 10: LEYGT6 A | 2 Gewindesteigung 10: LEYG16{'AA
\ \\
0 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG25)'0] LEYG25)'AC]
15
30
Gewindesteigung 3: LEYG25'' C
B 3 Gewindesteigung 3: LEYG25 ! AC
= = 10
g g
§ 2 5
p=} p=}
z z
o Gewindesteigung 6: LEYG25 }'B o
S £ 5 Gewindesteigung 6: LEYG25)' AB-
2 oy ! : |
\Q’@gung 12: LEYG251 A Gewjndesteigung 12: LEYG25 }! AA
0 S 0
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32\'D)
50
40 —— Gewindesteigung 4: LEYG32 'c
g’ \
% 30
N
=}
Z \
é 20 ~Gewindesteigung 8: LEYG32{'B
>
10 \ \\wsteigung 16: LEYG32)' A —
0 [
0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s]
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Kraft-Umrechnungsdiagramm

Schrittmotor Servomotor
LEYG16Y' D LEYG16}'AC]
160 T T T 120 T T T
r Gewindesteigung 2.5: LEYG16 }' C s Gewin‘desteigung‘ 2.5:LEYG16AC |
140 t t i 1
100 — : f . M T
120 Gewindesteigung 5: LEYG16 ' B >/ E I Gewmc‘!estelgung ‘5. LEYG16LAB~ | >~ !
— ! ! " y i =  gp |Gewindesteigung 10: LEYG16Y AA i
Z. 100 tGewindesteigung 10: LEYG16 L A ' Z !
gL P : | ‘
= = 60 !
g % T 3 N
5 H 5 I | _— :
7] 60 1 7] 40 1
. 1 1
1 / 1 1
40 I :/ A///I [ / l//’_"n
20 1 [ — : 20 :
T ! I :
0 H ; ‘ ‘ ‘ : 0 . . ‘ ‘ ; H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%] @ Einstellwert der Schubkraft [%] @
LEYG25}'0] LEYG25)AC]
500 ‘ ‘ 140 T T T
| - . . M
- Gewindesteigung 3: LEYG25 ' C /‘. 120 Gem{mdestelgu}ng 3: LEYG25 [ AC L
400 / i Gewir‘\desteigun‘t_:] 6: LEYG25 | AB / !
1
_ F i Gewindesteigung 6: LEYG25 {! B _. 100 (Gewindesteigung 12: LEYG25 VAR :
pd =z L 1
% 300 { % 80 :
1
< L 1 = L
S 200 ; : 0 5 60 T
3 : T Gewindesteigung 12: LEYG25 || A 3 | '
L ! / / :
:/ 1 40 T
E// . 20 — H
P 1 {_ max. 65% | '
0 H . . H . . 0 . . . . . H
30 40 50 60 70 80 90 40 50 60 70 80 90 100
Einstellwert der Schubkraft [%] Einstellwert der Schubkraft [%]
max. 95%
M
LEYG32{ [ Schubkraft und Schwellenwert (ohne Last)
800 : : : Schubge- | Schubkraft Schubge- | Schubkraft
L . . M Modell schwin- (Eingabe Modell schwin- (Eingabe
200 Gewindesteigung 4: LEYG32 | C digkeit [mms]| Einstellwert) digkeit [mmys]| Einstellwert)
F 1 bis 4 | 30% bis 85% 1 bis 4 | 40% bis 95%
Gewindesteigung 8: LEYG32 ' B :
600 —— | g‘ 9 : . LEYG16Y'0| 5bis 20 | 35% bis 85% | [LEYG16YTA| 5 bis 20 | 60% bis 95%
) ! i o/ hi o, f o/ hi o,
Z 500 |Gewindesteigung 16: LEYG32 I{I A 0 21 bis 50 | 60% bis 85% 21 bis 50 | 80% bis 95%
% L H 1bis4 | 20% bis 65% 1bis4 | 40% bis 95%
< 400 T LEYG25!'0( 5 bis 20 | 35% bis 65% || LEYG25LTA| 5 bis 20 | 60% bis 95%
2 300 I >//': 21 bis 35 | 50% bis 65% 21 bis 35 | 80% bis 95%
@ : -( : 1bis4 | 20% bis 85%
. 1 1
200 ] — | — LEYG32!'0[ 5 bis 20 | 35% bis 85%
1 1
P /,__A——"/ : 21 bis 30 | 60% bis 85%
100 [ H Anm.) Bei der vertikalen Last (nach oben) muss die Schubkraft (max.) wie unten
0 H ) ) ) ) H angegeben eingestellt werden und das Gerat muss mit einer Nutzlast
30 40 50 60 70 80 90 betrieben werden, die max. der nachstehend genannten Nutzlast entspricht.
) Modell LEYG16Y 0| LEYG25Y | LEYG32Y I |LEYG16}IA|LEYG25!CIA
()
Einstellwert der Schubkraft [%] max. 85% Gewindesteiging| A [B|C|AIBIC|AIBIC|AIBICIAIB]|C
Nutzlast [kg] 0.5 1 |2.5(1.5| 4 | 9 |25| 7 [16/0.5| 1 |2.5/05|1.5| 4
Schubkraft 85% 65% 85% 95% 95%
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Servomotor/Schrittmotor
}H LEY

LEYG

|

LECA6/ LECPG‘ [

LECP1

AC-Servomotor
LEY

[

LECSA /LECSB [

Produktspezifische
Sicherheitshinweise
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Serie LEYG

Zuléssiges Drehmoment der Platte

T[N-m
Modell Hub [mm]
Drehmoment: T [N-m] 30 50 100 200 300
| LEYG16M | 070 | 057 | 105 | 056 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
] ; : — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
! LEYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Verdrehtoleranz der Platte
| BaugroBe Verdrehtoleranz 6
LEYGLCIM LEYGLOIL
—@—- - tg 16 +0.06° £0.07°
25 . i
| = +0.05 +0.06
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Elektrischer Antrieb/Mit Fuhrungsstange

Serie LEYG

LEYG16, 25, 32 C€

Bestellschliissel

LEYG|1

°2

o=

BJ-50 S[/6PI1
©06 0600 00 ® ©®

0 BaugroBe @ Gewindesteigung [mm] 0 Motoroption*!
16 Symbol| LEYG16 | LEYG25 | LEYG32 — ohne
25 A 10 12 16 (& mit Motorabdeckung
32 B 5 6 8 B mit Motorbremse*2
Cc 2.5 3 4 «1 Bei Wahl der Spezifikation [mit Motorbremse] kann
. die Spezifikation [mit Motorabdeckung] nicht
9 Fuhrungsart gewahlt werden.
Gleitlager #2 Bei Hub 30 oder geringer mit BaugréBe 16
M — 9 [Motoreinbaulage: Ausfiihrung mit Montage oben
L Kugelfiihrung 6 Hub [mm)] oder rechte/linke Seite Parallelausfiihrung], bei
30 30 Wahl der Option [mit Motorbremse] steht der Motor
aus dem Gehauseende hervor.
6 Motor-EinbauIage ~ ~ Treffen Sie die Auswahl erst, nachdem Sie mdgliche
— — 300 300 Interferenzen mit Werkstiicken usw. iberpriift haben.
— | Ausfuhrung fir Montage von oben : _ _ -
D Axial-Ausfihrung + Siehe Tabelle mit kompatiblen Huben. @ Fiihrungsstangen-Optionen
— ohne Fuhrungsstange
6 Motor F mit Schmierfett-Haltefunktion
. BaugréBe kompatible = Anwendung nur bei Gleitfihrungen der BaugroBe
Symbol|  Ausfihrung LEYG16 | LEYG25 | LEYG32 | Controller 25 und 32. (Siehe "Konstruktion" auf Seite 29.)
— Schrittmotor ) ) () LECPG @ Antriebskabel-Ausfiihrung*'
LECP1
— ohne Kabel
A A1) LECAG S Standardkabel*2
Servomotor A" ® ® R | Robotik-Kabel (flexibles Kabel)
x1 Das Standardkabel ist fiir die Verwendung mit
A Achtung unbeweglichen Teilen vorgesehen. Wahlen Sie
Anm. 1) CE-konforme Produkte fir bewegliche Teile das Robotikkabel.
(DDie Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Antrieb *2 Nur flr die Motorausfihrung "Schrittmotor”
der Serie LEYG mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Die EMV erhltlich.
ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der * Tabelle der anwendbaren Hiibe
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerédte und Verdrahtung abhéngig. Aus Hub [mm] herstellbarer
diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile el 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | Hybbereich [mm]
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen -
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fir LEYG16 ©® ©® © © o | —  — 10 bis 200
das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberpriifen. LEYG25 [ ) [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] 15 bis 300
(2Fur die Ausfiihrung mit Servomotor wurde die Erfiillung der EMV-Richtlinie .
mit der Installation eines Stérschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA). Siehe LEYG32 LJ L LJ L L LJ L 20 bis 300
Seite 47 fur weitere Informationen zum Storschutzfilter-Set. Siehe « Setzen Sie sich fur die Herstellung von Zwischenh(iben, die nicht oben
LECA-Betriebsanleitung fiir Informationen zur Installation. spezifiziert werden, mit SMC in Verbindung.

(
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller ® Seiten 39 und 51.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist. ~______ccceeme==="7TT
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEYG16MB-100 A
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des el :
. . . . ——
Qontroller-Typenschllds Ubereinstimmt.
\_ @ Uberprifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @ @ )

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.
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Elektrischer Antrieb/Mit Filhrungsstange Serie LE YG

|

Modellauswahl

{

|
|

LEY

Servomotor/Schrittmotor

@ Antriebskabelldnge [m] @ E/A-Kabelldnge [m]
— ohne Kabel — ohne Kabel
1 1.5 1 1.5
3 3 3 3
5 5 5 5"
8 8* + Wenn "ohne Controller" fur
A 10* Controller-Ausfiihrungen gewéhlt wird, ist das —
" E/A-Kabel nicht im Lieferumfang enthalten. o
B 15 Siehe Seite 47 (LECP6/LECA6) oder Seite 57 o
C 20* (LECP1), wenn ein E/A-Kabel erforderlich ist. 8
+ Wird auf Bestellung gefertigt (nur Robotikkabel) @ Controller-Montage =
Siehe technische Daten unter Anm. 5) auf Seite 27. _ Schraubenmontage 2
D DIN-Schienenmontage™": 2 8
@ controller-Ausfiihrung” #1 Nur erhaltlich fur die —
= ohne Kabel Controller-Ausfihrungen “6N” und “6P.”
6N LECP6/LECAG6 NPN #2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte -—
6P |(Ausfiihrung mit Schritidaten-Eingang)| PNP getrennt bestellen. %
1N LECP1+2 NPN w
1P |(programmierfreie Ausfiihrung) pPNP |
1 Nahere Angaben zu Controllern und
kompatiblen Motoren finden Sie in der
N

Auflistung der kompatiblen Controller.
%2 Nur fur die Motorausfihrung "Schrittmotor"
erhaltlich.

Kompatible Controller

AC-Servomotor
LEY

Ausfiihrung mit Ausfiihrung mit Programmierfreie
Schrittdaten- __ Schrittdaten- Ausfiihrung
Eingang Eingang

|
|

Ausfiihrung

W LECSA /LECSB

Serie LECP6 LECA6 LECP1

Werteingabe Standard-Controller Der Betrieb kann ohne die Hilfe eines PCs
oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Merkmal(e)

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ !

kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen

Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 39 \ Seite 39 Seite 51

sMC 26
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Serie LEYG

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LEYG16! LEYG25! LEYG32Y
Hub [mm]Amm. 1) 30, 50, 100, 150, 200 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
Beschleunigung/Verzégerun
e 30309?’"‘“2 o1 11 20 12 30 30 20 40 40
WEI:?(:?EI;() horiontl Beschleunigung/Verzogerung
3 Lkast bei 2000 [mm/s?] 6 17 30 18 50 50 30 60 60
g ol 1 ertia at‘lh';‘g‘g‘gg?’;ﬁz’f] 15 35 7.5 7 15 29 9 20 #1
§ Schubkraft [N] Anm. 3) 4) 5) 14 bis 38 | 27 bis 74 |51 bis 141 | 63 bis 122 | 126 bis 238 | 232 bis 452 | 80 bis 189 | 156 bis 370 | 296 bis 707
S Geschwindigkeit [mm/s] A"m.5) | 15 bis 500 | 8 bis 250 | 4 bis 125 | 18 bis 500 | 9 bis 250 | 5 bis 125 | 24 bis 500 | 12 bis 250 | 6 bis 125
2 | max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000
& | Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm- 6 max. 50 \ max. 35 \ max. 30
'F:_, Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
2 | Antriebsspindel [mm] 10 5 25 | 12 [ e | 3 [ 16 | 8 4
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Am.7) 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (Motor parallel)
Flihrungsart Gleitfihrung (LEYGOM), Kugelfihrung (LEYGOIL)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
& | MotorgréBe 128 \ 042 \ [156.4
_5 Motor Schrittmotor
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
£ | Nennspannung [V] 24V DC +10%
2 | Leistungsaufnahme [W] Anm.8) 23 40 50
ﬁ §tandby-Leistungsaufnahme 16 15 48
5 |im Betriebszustand [W] A 9)
% -
-é TV?’)](.AIrﬁlfot)ungsaufnahme 43 48 104
% Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
§ 5| Ausfiihrung Anm. 11) spannungsfreie Funktionsweise
5| Haltekraft [N] 20 39 [ 78 78 | 157 [ 294 108 | 216 421
i 8| Leistungsaufnahme [W] Anm- 12) 3.6 5 5
= Nennspannung [V] 24V DC £10%

Anm. 1) Zwischenhlbe werden auf Bestellung gefertigt.

Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fiir die Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". Zur
Unterstitzung der Last ist eine externe Fuhrung notwendig. Die tatséchliche Nutzlast und Transportgeschwindigkeit ist abhangig von der Bedingung der
externen Fiihrung.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abhangig. Prifen Sie die“Modellauswahl” auf Seite 1.
Stellen Sie die Werte flir Beschleunigung/Verzégerung auf max. 3000 [mm/s?] ein.

Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20% (vom Endwert).

Anm. 4) Der Einstellbereich fur die "Schubkraft" liegt bei LEYG16 zwischen 35% und 85%, bei LEYG25 zwischen 35% und 65% und bei LEYG32 zwischen 35% und
85%. "Schubkraft" und "Einschaltdauer" variieren méglicherweise je nach Einstellwert. Prifen Sie die“Modellauswahl” auf Seite 2.

Anm. 5) Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt
der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)

Anm. 6) Die Schubgeschwindigkeit ist die fir den Schubbetrieb zuldssige Geschwindigkeit.

Anm. 7) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in
Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Anm. 9) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wahrend des Betriebs in den Positionen (auBer wahrend des
Schubbetriebs) gehalten wird.

Anm. 10) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung
verwendet werden.

Anm. 11)Nur mit Motorbremse.

Anm. 12) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fiir die Motorbremse.
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Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstange Serie LE YG

=
©
=
)
3
Technische Daten =
3
=
Servomotor
Modell LEYG16YA LEYG25)A N
30, 50, 100, 150
Anm. 1) Hibe in ( ) und Zwischenhiibe werden auf Hub [mm]Anm. 1) 30, 50, 100, 150, 200 200, 250, 300
Bestellung gefertigt. g —— gN -
Anm. 2) Horizontal: max. Wert der Nutzlast fir die . eschieunigung/verzogerung
itioni i di horzonel 3 6 12 7 15 30
Positionieranwendung. Fir die Schubanwendung i 2
entspricht die max. Nutzlast der "vertikalen Nutzlast". . E‘:(m]ztztn bei 3000 [mmls ] E
Zur Unterstiitzung der Last ist eine externe Filhrung g " . | BeschleunigungNerzgerun —
notwendig. Die tatsé&chliche Nutzlast und g Vertikal bei 3030%\’mmglszlg 1.5 3.5 7.5 2 5 11 o -
Transportgeschwindigkeit ist abhangig von der = - o
Bedingung der externen Fiihrung. < | Schubkraft [N] Anm. 3) 4) 16 bis 30 | 30 bis 58 |57 bis 111| 18 bis 35 | 37 bis 72 66 bis 130| g
portkal: Sieno iodellausanl”auf Sefte 1. 8 | Geschwindigkeit [mm/s] |15 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 [18 bis 500/ 9 bis 250 | 5 bis 125| | =
ellen Sie die Werte fiir ® — O
Beschleunigung/Verzégerung auf max. 3000 O | max. Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000 ]
[mm/s?] ein. [ P ] =
Anm. 3) Die Genauigkeit der Schubkraft betrégt +20% (vom S Schubgeschwindigkeit [mm/s] -5 max. 50 ‘ max. 35 %
a4 gnd\g_en)t. Ibereich dor *Schubkraft st b g Positioniergenauigkeit [mm] +0.02 g
nm. er Einstellbereich der "Schubkraft" ist bei . N
LEYG16A zwischen 50% und 95% und bei ﬁ Ant"ebssplndel [mm] 10 ‘ 5 ‘ 2.5 ‘ 12 ‘ 6 ‘ 3 %
LEYG25A zwischen 50% und 95%. 2 | stoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] *m-© 50/20 n
fqzzlﬁfxve‘fgg JeE:;iihZ';d;:ﬁcve‘frg?erig Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (Motor parallel)
"Modellauswahl" auf Seite 2. Fiihrungsart Gleitfuhrung (LEYGOM), Kugelfihrung (LEYGOIL)
Anm. 5) Die Schubgeschwindigkeit ist die fiir den . . o .
Schubbetrieb zulassige Geschwindigkeit. Betrlebstemperaturberelch [ C] 5 bis 40
Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in Luftfeuchtigkeit [%] max. 90 relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)
axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspin- " L
del. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in é MotorgroBe 028 042
Startphase.) G | Motorleistung [W 30 36 ©
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im -'g 9 W] S t ES
Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in 3 Motor ervomotor w
axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspin- ’ﬁ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase -l
del. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in 3 . ~—
Nennspannung [V] 24V DC +10% ©
Startphase.) ()
Anm. 7) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn 2 Leistungsaufnahme [W] Anm.7) 40 86 s
Anm. 8) E‘,?; Q?QL'ZEY'TLifsﬂﬁiggg,mahme im Betriebszustand § Standhy-Leistungsaufnahme im Betiehszustand W8 | 4 (horizontal)/6 (vertikal) 4 (horizontal)/12 (vertikal) "_',J
gnkL (éor)trﬂler)Pgilt_t}Nenn der é\n"i?%Wéf;'an des % momentane max. Leistungsaufnahme [W] A™-9 59 96
Siﬁ”uibiiﬁefs”) g‘;ﬁ;'.?e”f er(:ju er wenrend es @ | Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage) -
Anm. 9) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. § 0 Ausﬁjhrung Anm. 10) spannungsfreie Funktionsweise o
Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. S
Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversor- %E Haltekraft [N] 20 ‘ 39 ‘ 78 78 ‘ 157 ‘ 294 B
gung Yerwendet werden. g:g', Leistungsaufnahme [W] Anm. 11) 3.6 5 _l
Anm. 10) Nur mit Motorbremse. s2 S
Anm. 11) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die £~ Nennspannung [V] 24V DC +10%
Spannungsversorgung fir die Motorbremse.
Gewicht B
: S
Gewicht/paralleler Motor o
Modell LEYG16M LEYG25M LEYG32M g E
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 % -
Produktgewicht Schrittmotor [0.83|0.97|1.20|1.49|1.66|1.67|1.86|2.18|2.60|2.94 |3.28|3.54|2.91|3.17|3.72|4.28|4.95|5.44 | 5.88 Ie)
[kgl Servomotor [0.83|0.97|1.20|1.49|1.66|1.63|1.82(2.14(256(290(324|350| — | — | — | — | — | — | — <
Modell LEYG16L LEYG25L LEYG32L |
Hub [mm] 30 | 50 | 100|150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300
Produktgewicht Schrittmotor [0.84|0.97|1.14|1.43|1.58|1.68|1.89|2.13|2.56|2.82|3.14|3.38|2.91|3.18|3.57|4.12|4.66 |5.17 | 5.56 8
[kal Servomotor |0.84|0.97[1.14|1.43|1.568|1.64|1.85|2.09|2.52|12.78|310|834| — | — | — | — | — | — | — <
|
Gewicht/axialer Motor <t
o
(&)
Modell LEYG16M LEYG25M LEYG32M N
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 -1
Produktgewicht Schrittmotor |0.83|0.97|1.20(1.49|1.66|1.66|1.85|2.17|2.59|2.93|3.27|3.53(2.90|3.16|3.71|4.27 |4.94 |5.43|5.87
[kal Servomotor (0.83/0.97|1.20(1.49(1.66|1.62|1.81|2.13|2.55(2.89|323(349| — | — | — | — | — | — | — o %
[}
Modell LEYG16L LEYG25L LEYG32L 3 =
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 .q:,_ %
Produktgewicht Schrittmotor [0.84|0.97|1.14|1.43|1.58|1.67|1.88|2.12|2.55|2.81|3.13|3.37|2.90|3.17|3.56|4.11|4.65|5.16 | 5.55 é’ g
[kgl Servomotor [0.84|0.97|1.14|1.43|1.58|1.63|1.84(2.08(2.51(2.77|3.09|333| — | — | — | — | — | — | — -§ 2
SN
o w
Zusatzgewicht kg —
BaugroBe 16 25 32
Motorbremse 0.12 | 0.26 | 0.53
Motorabdeckung| 0.02 | 0.03 | 0.04

O
-
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Serie LEYG

Konstruktion
8 9 30 12 7 Fiir axialen Motor 7
B
30 29
Q I & 7? T
18 § —)
, e s |

e AN

=
/] |
———

LEYGOM

|

Béi Wahl der "Schmierfett-Haltefunktion"

LEYG2% MOOI8-0CF: max. Hub 50
37

J
} I B ol
1O 9
; EE 2 M: min. Hub 50
| I =
® ® | o]
-
L J Anm.) Das Filzmaterial wird eingefiihrt, um
LEYG;sﬁL: max. Hub 30 das Schmierfett am Gleitteil der
. Gleitfihrung zu halten.
LEYGLIL LEYG3zL: max. Hub 100 Dadurch wi?d die Lebensdauer des
@ @ _‘H@_._. = ! Gleitt;i_lshve;éf:gen, jedoch nicht auf
unendliche Zeit.
L/ i oo
=1 4 LEYG16L: min. Hub 30, max. Hub 100
[ % % ——
= )
: [ —J ¥ oe=o
LEYG%EL: min. Hub 100 Ersatzteile/Riemen
© @ Nr. | BaugréBe | Bestell-Nr.
- uﬂ 16 LE-D-2-1
_ y_) 22 25 LE-D-2-2
32 LE-D-2-3
Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos Beschreibung Beschreibung Anm.
1 | Gehduse Aluminiumlegierung eloxiert 24 | Lagerbiigel rostfreier Stahl
2 | Kugelumlaufspindel (Welle) legierter Stahl 25 | Zylinderstift rostfreier Stahl
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 26 | Abstreifer NBR
4 | Kolben Aluminiumlegierung 27 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 28 | Motor —
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 29 | Motorabdeckung | synthetischer Kunststoff
7 | Gehéuse Aluminiumlegierung 30 | eingegossene Kabel | synthetischer Kunststoff
8 | Verdrehsicherung POM 31 | Fiihrungsbefestigung | Aluminiumlegierung eloxiert
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 32 | Fihrungsstange Kohlenstoffstahl
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 33 | Platte Aluminiumlegierung eloxiert
11 | Buchse Bleibronzeguss 34 | Plattenbefestigungsschraube| ~ Kohlenstoffstahl vernickelt
12 | Ddmpfscheibe Urethan 35 | Fiihrungsbolzen Kohlenstoffstahl vernickelt
13 | Lager — 36 | Gleitlager —
14 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 37 | Filz Filz
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss | dreiwertig verchromt 38 | Halter Kunststoff
16 | Lager — 39 | Sicherungsring Stahl phosphatbeschichtet
17 | Magnetring — 40 | Kugelfiihrung —
18 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm 41 | Distanzstiick Aluminiumlegierung chromatiert
19 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 42 | Motorblock Aluminiumlegierung eloxiert
20 | Riemenscheibe fiir Spindel| Aluminiumlegierung 43 | Motoradapter Aluminiumlegierung | eloxiert/nur LEY16, 25
21 | Riemenscheibe fiir Motor| Aluminiumlegierung 44 | Lager Aluminiumlegierung
22 | Riemen — 45 | Dornhaltekreuz NBR
23 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
29
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Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstange Serie LE YG

PR
=
]
5
>
©
Abmessungen: paralleler Motor 5
°
oXA HoTiefe XA 4 x OA effektive Gewindetiefe OB Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich 2
- bewegen kann, wenn er zurlick zur
= . 1 2 x NA effektive Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, —S——
. \\g 0}4, Gewindetiefe NC dass das am Kolben angebrachte — —
“" ' Werkstick nicht die Werksticke und
\ O (] I = Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Querschnitt XX < %_g ; _ N w Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur
J Ausgangsposition.
Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die >
) @\ (o} Richtung der Riickkehr zur w
_ - } 020 Ausgangsposition gedndert wurde. N |
L ]
0.5) Querschnitt XX 2
WB E=]
Y4 WA 0 4x0A %
© \.
WC + Hub Durchgangsbohrung %
°
4 x NA effektive Hubende VA g
Gewindetiefe NB' { [Ausgangsposition] A™m-3) VB %
Kolben-Betriebsbereich Anm- 1) _// oXAHoTiele XA |0
2] - 2 Ausgangsposition A-2) |
CARPAC [Hubende] 8 3| uerschnitt xx
(FC)
T "
_@ = F L """ _ r r_]—l— I ' —
@ © © ® L — = = > @)
< A 1 - L e |7 T} R
© 6 - = =] ©o
\ ) = O
M 0.5 C Y X I._IIJ
EA FA | |FB B + Hub T —
EB Hub A + Hub EH -
. (&)
LEYGOIL (Kugelfiihrung) _ LEYGLIM (Gleitlager) w
Standardhub: 50, 100, 200 : - Standardhub: 30, 50, 100
[mm] RS & [mm]
BaugriRe Sl fafrieiely L | DB < ( I e BaugroBe Hubbereich L | DB o
p—— 75 x %I *—{ B O max. Hub 64 515 O
16 [ of max 2001 705 8 ! 16 | min. Hub 65, max. Hub 90 | 745 | 10 L
max. Hub 114 o1 Q min. Hub 91, max. Hub 200 [ 105 -1
25 |nin.Hub 115, max. Hub 190 115_| 10 - N— __max. Hub 59 s
min.Hub 191, max.Hub 300 133 of 4x0G 25 {min Hub 0. mx. b 185 100.5 | 12
max. Hub 114 97.5 % (0.5) Durchgangs- min. Hub 186, max. Hub 300| 138 ——
32 |min.Hub 115, max. Hub 190[ 116.5 | 13 z WA "~ bohrung __mx.iub 54 74
min. Hub 191, max. Hub 300 134 L + Hub 32 rqm. Hub 55, max. Hub 180 | 107 16
min. Hub 181, max. Hub 300] 144 o
°
E|>
LEYGCIM, LEYGLIL gemeinsam (mm] | S|l
O
BaugroBe Hubbereich A B C |DA |EA |EB |EH |EV |[FA |FB |[FC| G |GA | H J K M | NA | NB | NC 2
max. Hub 39 109 905 37 9:
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 | 52 16 35 69 83 | 41.3 8 [105| 85| 43 | 32 745 | 25 23 | 25.5 |M4x07 7 55
min. Hub 101, max. Hub 200/ 129 | 110.5 | 82
max. Hub 39 50 *
- 1415|116
min. Hub 40, max. Hub 100 67.5 m
25  |min. Hub 101, max. Hub 124 i 20 46 85 | 103 | 52.5 | 11 145 | 125 | 54 | 405 | 99 31 29 | 34 [M5x08 8 6.5 [75)
min. Hub 125, max. Hub 200 166.5 | 141 84.5 8
min. Hub 201, max. Hub 300 102 -l
max. Hub 39 55 —~
fin. Hub 40, max. Hub 100 | 1002 | 130 . =
32 |min. Hub 101, max. Hub 124 25 60 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5 |1255|38.5| 30 |40 |M6x10| 10 8.5 (&)
min. Hub 125, max. Hub 200 190.5 | 160 85 ﬂ
min. Hub 201, max. Hub 300 102
. ) Schrittmotor | Servomotor
BaugroBe Hubbereich OA (OB | P Q S T U \'} VA | VB | VA | VB WA WB WC| X | XA | XB| Y z ° 8
max. Hub 39 25 [ 19 55 RS
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 [M5x0.8 | 10 65 15 25 79 | 7 28 80.3 | 61.8 | 81 625 | 40 |26.5 44 3 4 225 | 6.5 .fé’ c
min. Hub 101, max. Hub 200 70 | 415 75 B S
max. Hub 39 3 [26 | o &'
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335 = £
25 [min. Hub 101, max. Hub 124| M6 x1.0| 12 80 18 30 95 | 7 42 85.4 | 63.4 | 81.6 | 59.6 ) 54 4 5 26.5 | 8.5 '8 5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 435 95 oo
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51 —
max. Hub 39 40 | 28.5 75
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
32  |min. Hub 101, max. Hub 124| M6x 1.0| 12 95 28 40 117 | 75 | 56.4 | 95.4 | 68.4 | — — ) 64 5 6 34 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 435 | 105
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
30
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Serie LEYG

Abmessungen: axialer Motor

oXA H9Tiefe XA
4 x OA effektive Gewindetiefe OB

Anm. 1)

Bereich, innerhalb dessen der
Kolben sich bewegen kann, wenn
er zurlick zur Ausgangsposition

Q hnitt XX L _ - , 2 x NA effektive kehrt. Stellen Sie sicher, dass das
uerschni 0 J/ ————————  Gewindetiefe NC am Kolben angebrachte Werkstiick
>3 3 G{ nicht die Werkstlucke und Anlagen
‘ t ‘ im Umfeld des Kolbens behindert.
%3 = = = = = w | Anm. 2) Position nach der Ruckkehr zur
XA XA H9 . . ﬁ Ausgangsposition.
' T Anm. 3) Die Zahl in Klammern zeigt an,
e CD\ @ ) wenn die Richtung der Ruckkehr zur
C— = J Ausgangsposition geandert wurde.
(0.5) Querschnitt )
WB XX
Y4 WA °
wWC 8
v | ?
Q| =
(0]
g 4x OA
Kolben-Betriebsbereich Anm.- 1) = Durchgangsbohrun: XA H9Tiefe XA
Hubende Ausgangsposition Anm- 2) ' & urengang ung 2 OTiefe
| [Ausgangsposition] Anm. 3 f [Hubende] <
2 Hub 2 (FC) | Querschnitt XX |
( )
- IMIS === Fa====
7l ol I e =10 — — oS Yoiolo
© <|T [ —— ] (1] | /> % 9o
% ==L o 8 o
6 i B o e =TT 70]
[ [~
v 0.5 [ YD || 2 S M
EA FA | |FB B + Hub VB T
EB A + Hub EH
LEYGOIL (Kugelfiihrung) _ LEYGLIM (Gleitlager)
.
Standardhub: 50, 100, 200 - — Standardhub: 30, 50, 100
[mm] o ks (mm]
BaugroBe|  Hubbereich L | DB < Baugode|  Hubbereich L | DB
a|x oi = = E
max. Hub 90 75 Q max. Hub 64 51.5
16 b o1 max Hb 2001105 8 16 | min. Hub 65, max Hb %0 | 74.5| 10
max. Hub 114 o1 o GR min. Hub 91, max. Hub 200 105
25 [min.Hub 115, max. Hub 190 15| 10 —— - = __max. Hub 59 67.5
min. Hub 197, max. Hub 300| 133 m! (05 25 | min. Hub 60, max. Hub 185 100.5 | 12
max. Hub 114 975 =] Z WA ___4x0G min. Hub 186, max. Hub 300| 138
32 [min. Hub 115, max. Hub 190] 116.5 | 13 L + Hup Durehgengsbonung ___max. Hub 54 74
min. Hub 191, max. Hub 300] 134 32 | min. Hub 55, max. Hub 180 | 107 16
min. Hub 181, max. Hub 300 144
LEYGCIM, LEYGLIL gemeinsam [mm]
Bagiobe|  Hubbereich SC“""”‘°t°',‘\S€”°m°‘°’ B | C |DA|EA|EB|EH|EV | FA|FB|FC| G |GA| H | J | K |NA|NC
max. Hub 39 37
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 1743 175 92 52 16 35 69 83 | 41.3 8 |105| 85 | 48 |32 425 | 25 23 |M4x0.7| 5.5
min. Hub 101, max. Hub 200|  194.3 195 112 82
max. Hub 39 50
min. Hub 40, max. Hub 100 B | i 675
25  |min. Hub 101, max. Hub 124 | 20 45 85 | 103 | 52.5| 11 145|125 | 54 | 405 | 535 | 31 29 [M5x08| 6.5
min. Hub 125, max. Hub 200|  231.4 227.6 | 1405 | 84.5
min. Hub 201, max. Hub 300 102
max. Hub 39 55
min. Hub 40, max. Hub 100 228.9 128 68
32 |min. Hub 101, max. Hub 124 25 60 101 | 123 | 64 12 | 185|165 | 54 | 50.5| 685|385 | 30 [M6x1.0| 85
min. Hub 125, max. Hub 200|  258.9 — 158 85
min. Hub 201, max. Hub 300 102
Baugolel Hubbereich |OA (OB | P [ Q@ | 8 | T | U |V —‘—SC*‘”“’”°“{,BSS’V°’“°‘°’ WA |WB|WC| X | XA |XB|YD| Z
max. Hub 39 25 |19 55
16 | min. Hub 40, max. Hub 100 [M5x08 | 10 65 15 25 79 | 7 28 61.8 62.5 40 | 26.5 44 3 4 24 6.5
min. Hub 101, max. Hub 200 70 | 415 75
max. Hub 39 35 |26 70
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 335
25 [min. Hub 101, max. Hub 124| M6x1.0| 12 80 18 30 95 | 7 42 63.4 59.6 ) 54 4 5] 26 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 43.5 95
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
max. Hub 39 40 | 28.5 75
min. Hub 40, max. Hub 100 50 | 33.5
32 |min. Hub 101, max. Hub 124| M6 x1.0{ 12 95 28 40 117 | 75 | 56.4 68.4 — ) 64 5 6 32 8.5
min. Hub 125, max. Hub 200 70 | 43.5 ] 105
min. Hub 201, max. Hub 300 85 | 51
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Elektrischer Antrieb/Mit Fiihrungsstange Serie LE YG

Abmessungen
Paralleler Motor
16 A 16 A
Mit Motorabdeckung/LEYG2511B-C1C Mit Motorbremse/LEYG25011B-1B
32 C 32 C
— Motorkabel Motorkabel
Schrittmotor ~ Servomotor Schrittmotor ~ Servomotor
‘ 15 15
saemaa & Motorbremsen- | o ﬁ ° Motorkabel (2 x 85
+ kabel spsff| N N Motorbremsenkabel
20 (3.5)
Motor- Flll‘ll o
kabel sapasf N
. abel E_.’!__J . 8
@ 20 o4 8 ¥
VN &
g 5
Motorkabel (2 x 25) i 3
L < <
Xz N w
[
)) V) Y
[mm] [ N ] A
" [mm] T T
BaugroB =
augroBel T2 | X2 [ B Schrittmotor | Servomotor [:] g
16 | 75 |83 = WRTW T X [w [ x )
25 | 7.5 | 88.5 16 |105.8 | 124.3|106.5 | 125
32 | 7.5 | 985 g 25 (10391259 | 100.1 | 122.1 0
Material Motorabdeckung: ) 32 |1114(1384| — | — ’
synthetischer Kunststoff
Axialer Motor
16 A 16 A
Mit Motorabdeckung/LEYG251DC1B-[1C Mit Motorbremse/LEYG 25 (1ID[B-C1B
32 C 32 C
Motorkabel
& Schrittmotor  Servomotor Motorbremsenkabel (03.5)
[ i\ 15 15 Motorkabel (2 x 85)
® — B Motorbremsen-| JE?V =)
L. kabel spef[
Xz Fmggal‘ 0 =1
A Motor- 288888 a © <
kabel E_Hg’ﬂ_ﬂ_ﬂj é’
&
20 35
o
]
N2
\
14 —— 7
L )
‘. L
‘ 2 VB
A
[mm] [mm]
BaugroBel Hubbereich A T2 | X2 | L H | CV ) : Schrittmotor | Servomotor | Schrittmotor| Servomotor
BaugrdBe Hubbereich
16 max. Hub 100 177 66 3 o |3 A VB
min. Hub 101, max. Hub 200| 197 75 5 5|5 16 max. Hub 100 218.3 219 105.8 106.5
25 max. Hub 100 209.5 o e g |eis | s min. Hub 101, max. Hub 200, 238.3 239 ’ ’
min. Hub 101, max. Hub 300| 234.5 ' ’ ' ’ 25 max. Hub 100 246.9 2431 103.9 1001
a2 max. Hub 100 232 5 60 s |es min. Hub 101, max. Hub 300{ 271.9 | 268.1 ’ ’
min. Hub 101, max. Hub 300| 262 75| 735 7 5 32 max. Hub 100 271.9 — 1114
min. Hub 101, max. Hub 300]  301.9 — )
Y
ZSVC 32

Modellauswahl

{

w‘

LEY

Servomotor/Schrittmotor

©
o
(&7
wl
—
T
©
<
(&7
wl
—

LECP1

AC-Servomotor
LEY

%

LECSA /LECSB

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{



Serie LEYG

Stitzblock

@ Fihrung fiir Stiitzblockanwendung

Wenn der Hub 100 mm Ubersteigt und eine Querlast angewandt wird, biegt sich das
Gehause entsprechend der angewandten Last. Hier wird die Montage des

Stiitzblocks empfohlen. (Bitte separat bestellen.)

Stitzblockmodell

LEYG-S

016

lBaugréBe

016 |fir BaugroBe 16

025 | fir BaugroBe 25

032 | fir BaugréBe 32

Stitzblock

Stitzblock

Gehausemontageschrauben

] | ‘
D I —
_ T o o c
&P 3
i : = < j <
E @ (oan
(6] © g
R 2 x OA effektive
- Gewindetiefe OB
— 2 x @G Durchgangsbohrung
. (05 ST
WC + Hub
A\ Achtung
Installieren Sie das Gehé&use nicht nur mit einem Stitzblock.
Der Block dient nur als Stitze.
[mm]
BaugroBe Modell Hubbereich EB G GA OA OB ST wcC X
max. Hub 100 55
16 LEYG-S016 min. Hub 101, max. Hub 200 69 4.3 32 M5 x 0.8 10 16 p 44
max. Hub 100 70
25 LEYG-S025 min. Hub 101, max. Hub 300 85 5.4 40.5 M6 x 1.0 12 20 95 54
max. Hub 100 75
32 LEYG-S032 min. Hub 109, max. Hub 300 101 5.4 50.5 M6 x 1.0 12 22 105 64

* Im Lieferumfang des Stitzblocks sind zwei Gehdusemontageschrauben enthalten.

33
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Al

serie LEY/LEYG

Elekirischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

AWarnung

1. Keine Last anbauen, die die Betriebsbereichsgren-

zen Ubersteigt.

Das Produkt ist unter Berlcksichtigung der max. Last und des
zuldssigen Moments zu wahlen. Bei einem Betrieb auBerhalb
der Betriebsbereichsgrenzen wirkt eine UberméaBige exzen-
trische Last auf die Fihrung, was zu einem vermehrten Spiel
der gleitenden Teile der Kolbenstange, Genauigkeitsverlust
und einer verkirzten Lebensdauer des Produkts flihrt.

. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen
es ibermaBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.

Es besteht die Gefahr eines Produktausfalls.

. Wahlen Sie bei Verwendung als Stopper, die Option
[Serie LEYG] "Gleitfithrung"

. Befestigen Sie bei Verwendung als Stopper das
Hauptgehause mithilfe der Fiihrungsbefestigung (entweder
"Montage von oben" oder "Montage von unten").

Wird das Ende des Antriebs zur Befestigung des Hauptgeh&uses
verwendet (Endmontage), hat dies negative Auswirkungen auf den
Betrieb und kann die Lebensdauer verklrzen.

|

Handhabung

/A\Achtung

1. INP-Ausgangssignal

1) Positionieranwendung
Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In
pos] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Anfangswert: auf min. [0.50] einstellen.

2) Schubbetrieb
Wenn die effektive Kraft die Schrittdaten tbersteigt [Trigger
LV], schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.
Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Trigger LV] auf einen
Wert innerhalb des Grenzbereichs ein.

a) Um zu gewahrleisten, dass der Antrieb das Werkstlck
mit der eingestellten [Schubkraft] halt wird empfohlen,
den [Trigger LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft]
einzustellen.

b) Wenn [Schwellenwert] und [Schubkraft] auf einen Wert
unterhalb des Grenzbereichs eingestellt werden, besteht
die Mdglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

N

SVC

A\Achtung

<Schubkraft und Schwellenwert-Bereich> ohne Last/mit Querlast am Kolbenstangenende
Schubge- Schubkraft Schubge- Schubkraft

schwindigkeit| (Eingabe schwindigkeit|  (Eingabe
[mm/s] |Eingangswert) [mm/s] |Eingangswert)
1bis 4 | 30% bis 85% 1 bis 4 | 40% bis 95%
5 bis 20 | 35% bis 85% 5 bis 20 |60 % bis 95%

21 bis 50 | 60 % bis 85% 21 bis 50 | 80% bis 95%

Modell Modell

LEYO160 LEYO160A

\
1 Modellauswahl

LEY

1bis 4 | 20% bis 65% 1bis 4 | 40% bis 95%
5 bis 20 | 35% bis 65% 5 bis 20 |60 % bis 95%
21 bis 35 | 50% bis 65% 21 bis 35 | 80% bis 95%

1bis 4 | 20% bis 85%
5 bis 20 | 35% bis 85%
21 bis 30 |60 % bis 85%
Bei der vertikalen Last (nach oben) muss die Schubkraft (max.) wie unten

angegeben eingestellt werden und das Gerat muss mit einer Nutzlast
betrieben werden, die max. der nachstehend genannten Nutzlast entspricht.

Modell | LEY160 | LEY25C] | LEY32 |[LEY160A | LEY2500A
Steigung| A |[B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C
Nutzlast[kg]| 1 |1.5] 3 [2.5| 5 |10[4.5]/ 9 [18] 1 [1.5] 3 [1.2[2.5] &
Schubkraft 85% 65% 85% 95% 95%

Modell | LEYG16",0 | LEYG25",0 | LEYG32",0 | LEYG16",0A | LEYG25",0A
Steigung | A |[B [C|A[B|[C|A|B|C|A|B[C|A[B|C
Nutzlast [kg] [0.5] 1 |2.5{1.5| 4 | 9 [2.5| 7 |16]0.5] 1 [2.5/0.5[1.5| 4
Schubkraft 85% 65% 85% 95% 95%

LEYO250 LEYO2500A

LEYO320

*

. Stellen Sie bei Verwendung des Schubbetriebs

sicher, dass der [Schubbetrieb] eingestellt wird.
Achten Sie auch darauf, wahrend des Schubbetriebs oder im
Bereich des Schubbetriebs nicht auf das Werkstlick zu
schlagen. Es kdénnten Fehlfunktionen verursacht werden.

. Die Antriebsgeschwindigkeit im Schubbetrieb muss

innerhalb des spezifizierten Bereichs eingestellt werden.
Andernfalls treten Beschéadigungen oder Fehlfunktionen auf.

. Mit der urspriinglich eingestellen Schubkraft

verwenden (LEY1601/25[1/32(10: 100%, LEY16A[:
150%, LEY25A[1: 200%)

Bei Verwendung mit einem Wert unterhalb des urspriinglich
eingestellten Werts wird der Takt ungleichmaBig und ein
Alarm kann ausgeldst werden.

. Die tatsdchliche Geschwindigkeit des Produkts

kann durch die Last geandert werden.

Beachten Sie bei der Produktauswahl die Kataloganweisungen
in Bezug auf die Modellauswahl und die technischen Daten.

. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine

Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusitzlich
zur transportierten Last zulassen.

Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben, da
diese auf dem erfassten Motordrehmoment basiert.
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Serie LEY/LEYG

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise und

die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Handhabung

A\ Achtung

7.

10.

11.

12.

35

Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb auf eine Position in
einem Abstand von min. 2 mm vom Werkstiick ein. (Diese
Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstlick eingestellt,
wird der folgende Alarm ausgeldst und der Betrieb kann instabil werden.
a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed") wird erzeugt.
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer
Abweichung der Werkstuckbreite nicht erreichen.
b. Schub-Alarm ("Pushing ALM") wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.

. Verhindern Sie, dass Elemente mit dem Reibungsbereichs der

Kolbenstange in Kontakt kommen und Schéden verursachen.
Die Kolbenstange und die Fiihrungsstange werden mit einer
préazisen Toleranz gefertigt und selbst geringste Verformungen
kénnen Fehlfunktionen verursachen.

. Der Anschluss muss so erfolgen, dass StoBbelastung und Last

nicht einwirken, wenn eine externe Fiihrung vorgesehen wird.

Verwenden Sie eine frei bewegliche Verbindung wie z.B. ein
Ausgleichselement.

Das Gehéause selbst nicht bei fixierter Kolbenstange
betreiben.

Dabei findet eine iberméBige Lasteinwirkung auf die Kolbenstange statt, die
einen fehlerhaften Betrieb und eine verkirzte Lebensdauer zur Folge hat.

Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn
ein Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.

Unter Anwendung eines Drehmoments verformt sich die verdrehsichere
Kolbenstangenfiihrung und die Verdrehtoleranz geht verloren.

Siehe nachstehende Tabelle fir ungefdhre Werte des zuldssigen Drehmo-
mentbereichs.

LEY160
0.8

LEY250]
1.1

LEY320]
1.4

max. zulassiges
Drehmoment [N-m]

Bevor Sie eine Mutter oder ein Befestigungselement auf das Kolben-
stangengewinde schrauben, stellen Sie sicher, dass die Kolben-
stange vollstdndig eingefahren ist, und setzen Sie einen Schrauben-
schliissel an der Schlisselweite des Uberstehenden Teils der Kolben-
stange an. Achten Sie beim Festziehen darauf, dass das Drehmo-
ment nicht auf die verdrehsichere Flihrung wirkt.

Schraubenschliissel x

Kolbenstange

Das auf das Ende der Platte angewandte
Drehmoment muss innerhalb des zuldssigen
Bereichs liegen. [Serie LEYG]

Andernfalls verformen sich die Fihrungsstange und die
Buchse, was eine anormale Reaktion des Signalgebers, das
Spiel der internen Flhrung und einen erhdhten Gleitwider-
stand usw. verursacht.

ZS\NC

13.

Im Schubbetrieb innerhalb des Einschaltdauerbereichs betreiben.
Die Einschaltdauer bezeichnet die Dauer, in der der
Schubvorgang erfolgen darf.

- Schrittmotor
LEY160]
Schubkraft Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger| Umgebungstemperatur: 40°C
[li/o] Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 40 100 —
50 70 12
70 100 o 20 1.3
85 15 0.8
LEY250]
Schubkraft Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger [Umgebungstemperatur: 40°C
c [li/o]ra Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 65 100 — 100 —
LEY320]
Schubkraft Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger |Umgebungstemperatur: 40°C
[%] Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 65 100 —
85 100 — 50 15

- Servomotor

14.

15.

LEY16AC]
Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger

Umgebungstemperatur: 40°C

SCh[lf,/bll(raﬁ Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
) [%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 95 100 — 100 —
LEY25AC]
Umgebungstemperatur: 25°C oder weniger | Umgebungstemperatur: 40°C
SCh[L(I,zl](rah Einschaltdauer| kontinuierliche [Einschaltdauer| kontinuierliche
[%] Schubzeit [min] [%] Schubzeit [min]
max. 95 100 — 100 —

Bei der Montage des Hauptgehduses min. 40 mm
fur das Biegen des Kabels einhalten.

40

Halten Sie das Kolbenstangenende mit einem Schrauben-
schliissel o0.A., um ein Verdrehen der Kolbenstange zu
verhindern. Wenden Sie beim Festziehen der Schrauben
fiir die Montage eines Werkstiicks, einer Vorrichtung usw.
das korrekte Anzugsdrehmoment innerhalb des spezifi-
zierten Bereichs an.

Andernfalls kommt es zu einer anormalen Reaktion des
Signalgebers, dem Spiel der internen Fihrung und einem
erhohten Gleitwiderstand usw.



serie LEY/LEYG
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Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitshinweise und %
die Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe. 3
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen. 2
—
] Handhabung (T
A\ Achtung
16. Verwenden Sie fiir die Montage von Werkstiick und Fixiertes Gehduse/Montage von oben E
Gehéduse Schrauben mit der korrekten Lénge und — - |
ziehen Sie diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, =T ) Modell sChraubeAnzugs[%emomem LLT:]?:-]:
das innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt. NI | [LEveie™ | maxo7| 15 32
GroéBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen G\ - i) LEYG25",|M5x08| 3.0 205
verursachen, wéahrend sich bei einem zu niedrigen Anzugs- [ | LEYG32",|M5x 08| 3.0 50.5

drehmoment die Einbaulage verédndern und unter extremen

Bedingungen das Werkstlick herunterfallen kann. Fixiertes Gehduse/Montage von unten

Servomotor/Schrittmotor

. L ] max. max.
<-Se-r|e LEY> ) . ?Fﬁq Modell SchraubeAnzugsF\lrehmomem P g
Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-Innengewinde ) . L [mm] T
IS LEYG16"|M5x 08| 3.0 10 u
bengsgemonent Ensclapfe S10seele [— BEVEiaonl Mo x 1.0 5.2 12
el A | SHEUOUeTE e e ) [ i | LEYG32" | M6x1.0| 5.2 12
E LEY16| M5x0.8 3.0 10 14 . . . . . .
LEY25|M8x1.25| 125 13 17 Fixiertes Gehduse/Hinterseite mit Gewindebohrung —
Endbuchse LEY32 | M8x1.25| 12.5 13 22 M o
max. max. ©
- . ) , . Modell  [Schraube Anzugsdrehmoment Einschraubtiefe o
Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-AuBengewinde (wenn "Kolbenstangen-AuBengewinde" gewahlt wurde) [N-m] mm 8
Kolbenstangen- LEYG16" | M4x0.7| 1.5 7 -
mutter Modell | Gewinde Anzugsrgéﬁmmem ofekive Tieder | - Sclssevete LEYG25" |M5x0.8| 3.0 8 P
ﬂ % GroBe [N-m] | Gewindelénge [mm] | Endbuchse [mm] LEYG32",| M6 x 1.0 5.2 10 <
LEY16|M8x1.25| 125 | 12 14 <
“fD‘ == |LEY25 | M14x1.5| 65.0 20.5 17 —
| |[LEY32|M14x15| 65.0 20.5 22
Endbuchse T "
= olbenstangenmutter| Einschraubtiefe Befestigung -
t—n Modell Schlsselveis mm]| Lange [mmy] | am Kolbenstangenende [mm] . . o
NN = LEY16| 13 5 min. 5 17. Bei Montage des Hauptgehiuses und des Werkstiicks, bei | ©
LSV I 11]
Ut ; 5‘ LEY25| 22 8 min. 8 der Fixierung den folgenden Bereich der Ebenheit _|
- — |[LEY32| 22 8 min. 8 einhalten.
am Kobenstangenende  * Kolbenstangenmuttern sind inbegriffen. Eine nicht ausreichende Ebenheit des Werkstiicks bei ——

Montage auf dem Gehause, auf der Basis und sonstigen

Fixiertes Gehéuse/Gehduseunterseite mit Gewindgbohrung (wenn *Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung" gewdhit wurde) Teilen kann den Gleitwiderstand erhdhen.

max. omax. J - - )

Modell SchraubeAﬂZUQS[ﬂerwomem Einschraubfief Modell Einbaulage Ebenheit| |5
: =g El>=

7

LEY16 | M4x0.7 1.5 5.5 . . ”_f)) @ max Slw
LEY25 | M5x08 3.0 65 LEYO | Gehause/Gehause unten -!|_- 0.1 mm g a3

LEY32| M6x1.0| 5.2 8.8 8

<

Fixiertes Gehduse/Vorderseite/Hinterseite mit Gewindebohrung

max.
. max. _omax J 0.05mm | —>—
vomn hinten+ | Modell SchraubeAﬂzuqs[glrerhnTomem Einschraubif : o
LEY16| M4x0.7 | 15 7 LEYGO a3
LEY25| M5x0.8 | 3.0 8 w
LEY32 | M6x 1.0 5.2 10 ; r—— max. -~
Werkstlick/Plattenmontage ——-—— | 0.05mm (<’t)
O
|11 ]
+ auBer LEYCID .

(0]
<Serie LEYG> % =
Fixiertes Werkstiick/Ausfiihrung mit Platten-Gewindebohrung %’ £

22

max. omax, J 20

Modell  [Schraube [Anzugstrehmoment| Einschraubtief £ <

IN-m| mm 3 2

LEYG16",|M5x0.8| 3.0 8 (e

enindebohrung M o »
A Posil LEYG25" |[M6x1.0] 5.2 11
(4 Posiionen)l) EYG32™ [M6 x 1.0| 5.2 12

Einschraubtiefe Befestigung 1

ZS\VC 36



Serie LEY/LEYG
Elektrischer Antrieb/
A Produktspezifische Sicherheitshinweise 4

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und die
Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

] Wartung

AWarnung

1. Unterbrechen Sie wahrend Wartungsarbeiten und dem
Austauschen des Produkts die Spannungsversorgung.

e Wartungsintervall
Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall Sichtpriifung | Riemenpriufung
Inspektion vor der taglichen Inbetriebnahme o —
Inspektion alle 6 Monate/250 km/5 Millionen Zyklen+ O ©)

= Wahlen Sie jeweils den Punkt aus, der am fruhesten anwendbar ist.
¢ Punkte fiir die Sichtpriifung

1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung

2. Uberprufung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung

3. Vibration, elektromagnetische Storsignale

¢ Austauschintervall fiir den Riemen

Es wird empfohlen, den Riemen alle 2 Jahre oder nach der

nachsten Antriebs-Bewegungsstrecke auszutauschen.
Modell | Abstand Modell | Abstand Modell | Abstand

LEY16CJA| 2.000 km ||LEY250JA| 2.500 km || LEY32A | 4.000 km

LEY160IB| 1.000 km ||LEY2501B| 1.200 km || LEY32B | 2.000 km

LEY161C| 500 km ||LEY25C]C| 600 km || LEY32C | 1.000 km

¢ Punkte fur die Riemenprifung
Halten Sie den Betrieb unverzuglich an und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn der Riemen den unten genannten Zustand
aufweist. Stellen Sie auBerdem sicher, dass lhre
Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fur das
Produkt spezifizierten Anforderungen erfullen.
a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden
undeutlich.
b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.
c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkorper, die
von den Zahnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschadigungen.
d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.
e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.
f. Riss auf der Riemenriickseite

37 ZS\C
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Controller (Schritt Data Input Modell)
Schrittmotor

Serie LECP6

Servomotor

Serie LECAG6

Bestellschliissel

P6[P

(€ G

/\ Achtung

Anm. 1) CE-konforme Produkte

(D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde
geprift, indem der elektrische Antrieb der
Serie LEY mit dem Controller der Serie LEC
kombiniert wurde. Die EMV-Richtlinie ist von

LEC

Controller Serie LECP6 serie LECA6

der Konfiguration der Systemsteuerung des
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer  Gerdte und Verdrahtung
abhangig. Aus diesem Grund kann die
Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fir

kompatibler Motor

P Schrittmotor

Bestell-Nr. Antrieb

Angabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie [LEY16B-100] fur LEY16B-100-
R16N1 ein

SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter A |Servomotor Anm. 1)

realen Betriebsbedingungen in —OOption

Kundensystemen integriert sind. Daher muss .

der Kunde die Erfiilung der EMV-Richtlinie fir | Zahl der Schrittdaten (Punkte) ¢ ¢]/O-Kabellange [m] — Schraubenmontage

das Gesamtsystem bestehend aus allen ﬂ _ ohne Kabel D Anm. 2) | DIN-Schienenmontage

Maschinen und Anlagen iberprifen. . . . .
(2) Fir die Serie LECAGg (ServorFr)lotor-ControIIer) 1 1.5 Anm. 2) DIN-Schlene ist nicht inbegiffen.

wurde die Erfillung der EMV-Richtlinie mit der Ausgangsart ¢ 3 3 Bitte getrennt bestellen.

Installation eines Stérschutzfilter-Sets geprift N | NPN 5 5

(LEC-NFA). Siehe Seite 47 fir weitere )

Informationen zum  Stdrschutzfilter-Set. Siehe PNP

LECA-Betriebsanleitung fir Informationen zur

Installation. * Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausflihrung mit Controller wéahlen

(-O06NO/-06P0O) ist es nicht notwendig, diesen Controller einzeln zu bestellen.

Der Controller kann einzeln verkauft werden, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.

[uzms-wo

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme folgendes:
(1) Uberprifen Sie das Typenschild des Antriebs auf seine Modellnummer. Diese muss mit der des Controller-Typenschilds ibereinstimmen.
2) Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

@
-
= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com

Technische Daten

Technische Daten
Modell
kompatibler Motor

LECP6
2-Phasen HB-Schrittmotor mit unipolarer Speisung

Spannung: 24 VDC 10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm-2) | Spannung: 24 VDC 10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 10 A) Anm. 2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse] [inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse]

11 Eingénge (Optokoppler)
13 Ausgange (Optokoppler)

LECAG6
AC-Servomotor

Spannungsversorgung A" 1)

Paralleleingang
Parallelausgang

Encoder A/B-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r A/B/Z-Phase, Line Receiver Input Auflésung 800 p/r
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED jeweils (griin / rot)

Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm. 3)

Kabelldnge [m] 1/0-Kabel: max. 5; Antriebskabel: max. 20

Kiihlsystem natlrliche Luftkihlung

Betriebstemperaturbereich [C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%] max. 90 (keine Kondensation,)

Lagertemperaturbereich [°C]
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

Isolationswiderstand
[MQ]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)
max. 90 (keine Kondensation)
zwischen Gehause (Kihlflache)
und SG-Klemme 50 M (500 VDC)
150 (Schraubenmontage)
170 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung muf3 ohne Strombegrenzung betrieben werden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe Technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.

39
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

<
®©
=
3
Montageanweisung 3
o
a) Schraubenmontage (LECCO6J1-(J) b) DIN-Schienenmontage(LECJ6J1D-[1) =
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene) —
DIN-Schiene ist verriegelt.
Erdungskabel Erdungskabel E;g:?gs' o
Einbaul |:‘> gy | I
Inbaulage o

| | |5
| | A
| | C|E
| | L|E
l . DIN-Schiene Y S—
! [ a—— | I/
| ‘ 18
| | Lo
1 L Lo
: ! I:D L3O
| 1 | LR >
| - | - ; L
: . o -
| 1 'R S -
| - R
Einbaulage ::>$ A Lo f Do 2
—
©
<g
ﬁ (&)
IN-Schienen-Anbausatz .
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehéngt und zur
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. -
o
O
L
-l
. L S
DIN-Schiene o
12.5 5.25 75
AXT100-DR- (Abstand)
<)
* Geben Sie fur O die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. P N N R R R N N ol B B °
Siehe Abmessungen auf Seite 41 fiir Montageabmessungen. R i s i i el gy g >=
: =
N 1.25 »
L-Abmessungen [mm] - A
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 <
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 2605 [ \
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35! 36 37 38 39 40 m
L 273 | 2855 | 298 | 310.5 | 323 | 335.5| 348 | 360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5 8
-
—
<
o
(&)
L
—
DIN-Schienen-Anbausatz 0 @
(%)
. . 29
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben) 8 £
N S
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden. 22
o ®
—

N

SvVC 40



Serie LECP6
Serie LECAG6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECI6[]-[J)
(81.7)

04.5 35

66 fiir Gehausex
10 Spannungsversorgungs-LED grin montage 31

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)
J (EIN: Alarm ist eingeschaltet)
©

CN5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

o —
CNB3 Encoder-Stecker L s
CN2 Motorstecker
CN1 Spannungsversorgungsstecker
#
v

4.6

fur Gehéuse-

montage

b) DIN-Schienenmontage (LECJ61C]D-[1)

Siehe Seite 40 fir Abmessung und

(81.7) (11.5) Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 35
1. 31
©
N —~
< ©
© [
2
= <
(0]
5| %
S| 2
Al o
s e !
i} 0| o of o !
i SRR ;
T} o3 - }
i ™ 2 o |
i 5| 2 E
-4 o = i
' BES :
4 = g
- (]
ol 8
g s
ey
5| 8
© NEE
g o
— o~
©
(91.7)

Anm.) Wenn zwei oder mehr Controller verwendet werden, halten Sie einen
Abstand von min. 10 mm ein.
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

Verdrahtungsbeispiel 1

]Spannungsversorgungsanschluss: CN1

« Der Stecker ist der LEC beiliegend.

CN1 Spannungsversorgung fiir LECP6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/5-ST-2.5)

Stecker fiir LECP6

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).

M24V Motor-Spannungsversorgung (+)| Motor-Spannungsversorgung (+), 24V
C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24V Z>>0 o
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt. § N cT:'
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt. ou v
m

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECAG6 (Phoenix Contact FK-MC0.5/7-ST-2.5)

Stecker fiir LECA6

Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
) M24V-Klemme / C24V-Klemme / EMG-Klemme / BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Steuerungs-Spannungsversorgung (+), mit der der Controller versorgt wird.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt.
BK RLS Bremsenentriegelung (+)| Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

RG+ Regenerative Output 1 | AnschluBklemme, um z.B. Bremsenergie abzubauen. (In Kombination mit
RG- Regenerative Output 2 | der Standardspezifikation der Serie LEY ist es nicht nétig, diese anzuschlieBen.)

Verdrahtungsbeispiel 2

] Parallel-I/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

LECCI6NCIC-CI (NPN)

* Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/0-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-0J).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausfihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berticksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECLI6POIC-C] (PNP)

24 VDC 24 VDC
CN5 far 1/0-Signal CN5 far 1/0-Signal
COM+ | Al {4 COM+ | Al {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 [—0 o—— INO A3 |~
INT A4 —0 o—— INT VI N
IN2 A5 —0 No—— IN2 A5 | oo
IN3 A6 [—o0 o—— IN3 A6 | o~
IN4 A7 o o——4 IN4 A7 | oo
IN5 A8 —o0 o—— IN5 A8 | oo
SETUP | A9 o0 o—F— SETUP | A9 | 5o
HOLD | A10 —o So—— HOLD | A10 |__q>o_d
DRIVE | A1l [—0 o——— DRIVE |A11 | 5 ¢ |
RESET | A12 0 o—F——f RESET |A12| 5 |
SVON | A13 o0 o—f—— SVON | A13 | > |
outo | B1 |—{}“ outo | Bt —{ Bt
OUT1 B2 —{}—s OUT1 B2 —{}——¢
ouT2 | B3 —{}— ouT2 | B3 —{}F——
ouT3 | B4 —{}F— ouT3 | B4 —{}F—
ouT4 | B5 —{ ouT4 | B5 —{F——9¢
ouT5 B6 — 1 ouT5 B6 —{F——¢
BUSY | B7 —{}— BUSY | B7 —{}F——
AREA | B8 —|}— AREA | B8 —{}——¢
SETON | B9 —{}—4 SETON | B9 —{}F———
INP B10 — — INP B10 —{}F———
SVRE | B11 — }— SVRE |B11 —{}———¢
+ESTOP | B12 — —9 «ESTOP | B12 —}—¢
*ALARM | B13 — — *ALARM | B13 — }———
JE— | [
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 Schrittdaten ent§prechend Bi't-NL{mmer (Der Eiqgangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Ruickkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Rickkehr in die Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet sich
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. ein, wenn Positionierung oder Vorschub beendet sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm.) Keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON +*ALARM Anm.) Keine Ausgabe bei Alarm

N

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des Controllers eingeschaltet ist. (N.C.)

SVC
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir die Positionierung

Mit dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung
Zielposition und stoppt dort. Das nachfolgende Diagramm zeigt
die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter
und Einstellwerte fir diesen Betrieb werden unten angegeben.

Schrittdaten (Positionierung)

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration

Speed

INP-Ausgang | EIN

In-Position

AUS

EIN

©: miissen eingestellt werden.
(O missen den Anforderungen entsprechend eingestellt werden.
— Einstellung nicht erforderlich.

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung Schub-Startposition. Wenn er diese
Position erreicht, startet er den Schubbetrieb mit einer Kraft, die
unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. Das nachfolgende Diagramm
zeigt die Einstellparameter und den Betrieb. Die Einstellparameter und
Einstellwerte fur diesen Betrieb werden unten angegeben.

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘

’ Deceleration ‘

Speed

Pushing Speed

Kr:

Pushing Force

aft

i

In-Position

Trigger LV

INP-Ausgang | EIN

1

AUS EIN

©: missen eingestellt werden.

Schrittdaten (Schubbetrieb) O:missen den Anforderungen entsprechend eingestelt werden.

Position Beschreibung Position Beschreibung
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M Sie "Absolute” ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie "Absolute" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie "Relative" ein. erforderlich, stellen Sie "Relative" ein.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
O | Position Zielposition O | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je hdher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Verzégerungsparameter, je hdéher der Verzégerungsparameter, je hoéher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force 100 eingestellt, wechselt der Betrieb zu O | Pushing For Der Einstellbereich variiert je nach gewahltem
Schub-Betrieb.) ushing Force elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger Lv Einstellung nicht erforderlich fur die Verwendung des elektrischen Antriebs.
Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
O | Positioning F max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs einschaltet. Das  INP-Ausgangssignal
ositioning Force (keine spezifische Anderung erforderlich) © | Trigger LV schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
: - - den Wert Ubersteigt. Der Schwellenwert
O | Area1, Area 2 Bedln.gung,_ die das AREA-Ausgangssignal sollte unterhalb der Vorschubkraft liegen.
(Bereich) einschaltet.
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal Schubgeschwindigkeit
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgrund von StoBkréften
O | n- Posit INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu
n - Fosition Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) _ einer Beschadigung des elektrischen Antriebs
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals O | Pushing Speed und des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese
vor Abschluss des Betriebs erforderlich ist, Werte dementsprechend niedriger ein. Siehe
erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung fur die Verwendung des
elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areal, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In - Position auch ohne Schub zum Stopp. Wird der
Verfahrweg (berschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
Y
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Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

Signal-Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24v
p 9 9 Q_ ' oV
EIN
SVON AUS
Eingang .
SETUP I
BUSY EIN
AUS
SVRE
SETON
Ausgang
INP :
*ALARM i
*ESTOP \ ‘.I
Geschwindigkeit :: ~ 0 mm/s
Zuriick zur Ausgangsposition E

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter
]

1

1

befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.

i Lesen der i
Position anfahren jStepNo. |
N = EIN
— R AUS
Eingang 15ms : gusgz’a\lbe der 1
oder mefr 1 Step-No. ! .
DRIVE LT
ouT T EIN
o AUS
Ausgang | BUSY '
INP i
Geschwindigkeit i 0 MM/s
Positionierbetrieb ! |

i Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position” der Parameter
1 befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. |
= "OUT" ist Ausgangssignal wenn "DRIVE" von eingeschaltet zu
ausgeschaltet wechselt. (Wenn Spannung anliegt, "DRIVE" bzw.
"RESET" sich einschaltet oder "*ESTOP" sich ausschaltet, dann schalten
sich alle "OUT"-Ausgénge aus.)

HOLD
Eingang | HOLD _I
Ausgang BUSY
Geschwindigkeit i Verzoge- |
1fungs-  HOLD* wihrend des Betriebs
ipunkt ___|

+ Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich des Schubbetriebs befindet,
stoppt er auch dann nicht, wenn das HOLD-Signal Eingangssignal ist.

EIN

0 mm/s

Reset

E Lesen der
Schubbetriebs jStepNo.
N — EIN
— ok R ] AUS
Eingang 15ms 1 Ausgabe der i
DRIVE ey StepNo. ’
out ; EIN
AUS
Ausgang | BUSY :
INP ,"'.
Geschwindigkeit =—— : : 0 mm/s
Schubbetrieb [

i Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Schwellenwert" (Trigger
1 LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet.

EAIarm-ResetE
Eingang | RESET ] E\LNS
EIN
ouT

R — AUS

usgan n
o ' M EIN

+ALARM i
____________ + AUS

_____________________________________________________

Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von
OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden.
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: Antriebskabel

[Antriebskabel fiir Schrittmotor]
LE-CP- é / Kabelldnge: 1.5 m, 3 m, 5 m

LE-CP-

Kabelldnge (L)[m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
« Fertigung auf Bestellung
(Robotic-Kabel nur)

-]

O > o ow =

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(Flexible Kabel)

Standard-Kabel

Controller-Seite

[Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor]

LE-CP-

Kabelldnge (L)[m]
1.5

3

5

8*
10*
15%
20*

* Fertigung auf Bestellung
(Robotic-Kabel nur)

-B-[ |

O W > o uw| =

mit Bremse und Sensore

Kabel-Modell e

Robotic-Kabel
(Flexible Kabel)

Standard-Kabel

Belegung ) ) Stecker C (14.2)
1 -%i 2 Antriebsseite g ,"f Belegung
STE 6 (185 w - - T Al B1
., ~ N | ¢ | |
i T - & AeF+HlBe
56 Stecker A p=2 (147)
10 (30.7) L (11) -
8B ..
LE-CP- Ac / Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15m, 20 m
. ller-Sei
(* Fertigung auf Bestellung) Controller-Seite _
Belegung Stecker C (14.2)
1552 Antriebsseite 2 T
El==] —_— o] < Belegung
: ) ha
56 - g Al B1
(13.5) ~ I iF
= . A6 B6
@ @ sl
Stecker A © g (14.7)
(307) |7~ (11)
. Belegun Belegun
Schaltkreis Steclger g Farbe Stecl%er (93
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A2 gelb 5
COM-A/COM B-3 gran 3
COM-B/— A3 blau 4
Bel
___Abschimung ___ Fabe | godeerd
Vee B4 | - r t braun 12
Masse-Anschluss,  A-4  } | " {  schwarz 13
z BS T 000 L
A A-5 1 T T t schwarz 6
B B6 1 - ; - ! {  orange 9
B A-6 ~ 5 schwarz 8
o N — 3
1 -
LE-CP- gl Kabelldnge: 1.5 m,3 m, 5 m
Antriebsseite Controller-Seite
Belegung SteckerA @ SteckerC _ (14.2) Belegung
- T < — AI{FER-Bt
P LI e e e S = R
5TEx76(135) = L = A6-EL}SB6
pen Y = A1l B1
i 5 ] P4 \ =
0 i = R
Stecker B 5
(30.7) N—"— ) L 1) (14.7)

LE-CP- 22 / Kabellidnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m (+ Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

45

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.

N

SVC

Antriebsseite &5 ©
Belegung SteckerA 3 Stecker C (142) Belegung
18552 — S5 —~ —=n
yi- IR = o [ =
= o J § [ A6 -B6
. Y === A1 B1
1 S \ 3 \
st ] 71— A3 B3
Stecker B '8
(807) | —— = L (14.7)
. Belegung Belegung
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Belegun
__Abschirmung ___ IFEiED Steoker D
Vce B-4 7 - 7 - t braun 12
Masse-Anschluss A-4 i + i + i schwarz 13
A B-5 T X T X i rot 7
A A-5 T T t schwarz 6
B B-6 - 1 - 1 i orange 9
B A-6 = 7 t schwarz 8
777777777777777777 - J— 3
. Belegung
Schaltkreis Stecker B
pamed 21— OO0 .
Bremse (-) A-1 1 t schwarz 5
TR s DS OO G 1
Sensor (=) Anm.) A-3 9 t blau 2




Controller (Schritt Data Input Modell)/Schrittmotor Serie LE CP 6
Controller (Schritt Data Input Modell)/Servomotor Serie LE CA6

I
©
=
2
©

[o)

3

[Antriebskabel fiir Servomotor] =
—
LE —_ CA_ LE-CA-O Controller-Seite I
Antriebsseite o]
- Stecker C 14.2
3 Belegung { ) g Belegung
Kabellénge (L) [m] G| _(23.7)_ SteckerA o ' (16.6)
1 1.5 ; 421 < 5] | 321 E
3 3 ] 7
(13.5) ! | I \ [ 5|
5 5 < 1 145 : 2
o Sl | T il o
A | 10° | < AB £
30.7 L =
£ 207 (10) Steck B( : ker D 2
ecker 9]
# Fertigung auf — Stecker £
Bestellung <
. Belegung Belegung =
Schaltkreis Stecker A Farbe Stecker C $ g
) 1 rot 1 [T1]
Vv 2 weifl3 2 -
w 3 schwarz 3
. Belegung . Belegung
Hepdiies Stecker B ____Abschirmung ) Stecker D
Ve B OO b 12
Masse-Anschluss A-1 1 f ‘ 0 \ t  schwarz 13 ©
— 1 1 I [
A B2 T OO ] rot z o
A A-2 1 T ‘ T ‘ t  schwarz 6 (&)
: T OO0 e ; =
B A-3 | ; ' t  schwarz 8 =
Z B4 (I S ! gelb 11 ©
z A4 1 — ! ! i schwarz 10 g
**************** N — 3
Anschluss der Abschirmung "_'.J
[Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Servomotor]
LE-CA- —B LE-CA-U-B
T Antriebsseite
. Controller-Seite
Kabelldnge (L) [m] (30.7) = Belegung
o] - Stecker A1 - o (16.6)
1 15 sl | @87 | Seonerpe N2 Stecker C (14.2) S ———
3 3 Belegung ecker @ 5 A
1 2 % =
5 5 3 4 < ---7/ | | S
8 | & " &) [m | [t g
A 10 (135)  — 2 § E
» a [eV) -7
B | 15 @ Sf | ‘ | 5 \ 5[
Cc 20* s E‘ 8
* Fertigung auf Bestellung (30.7) & L <
(10)
Stecker B Stecker D L
mit Bremse und Sensor = B =
) elegung elegung
Schaltkreis Stecker A1 Eies Stecker C 8
U 1 rot 1 [T ]
v 2 weif3 2 =
w 3 schwarz 3 <C
(2]
. Belegung . Belegung O
Hepelil Stecker A2 ____Abschirmung ) Stecker D w
Voo B OO b 12 =
Masse-Anschluss A-1 1 f ‘ 0 \ t  schwarz 13
- 1 I I [
A N HERIN'0'0 ¢ G - : o8
A A-2 1 T T ‘ t schwarz 6 2 .g
B B-3 1 L ' +  orange 9 2=z
B - R ERED.C.O O G - 5 < £
Z B4} — —  geb 11 Q@
P \ \ \ (7] q)
VA A-4 o T VA 1 schﬁarz 130 % %
Schaltkreis Belegung Anschluss der Abschirmung 85
Stecker B & &
oromse (2] e S ¢ OO GRS = : —
Bremse (-) A-1 ? t  schwarz 5
e s BEED 'O O G e :
Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY. |_Sensor (=) A"™) A-3 1 t  schwarz 2
P
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Serie LECP6
Serie LECAG6

Zubehor: 1/0 Kabel

LEC-CN5-

Controller-Seite SPS-Seite
=~ Belegung
(<]
Kabellinge (L) [m] @ A BLA
1 1.5 I A13
. — g | D —— i
5 5 (14.4) ‘ L B13 B3 A13
Belegung Farbe  [Markierung Marklerungs- Belegung Farbe  |Markierung Markderungs-
farbe farbe
. . Al hellbraun | ® schwarz B1 gelb L rot
w L T AWG2
eitergroBe: AWG28 A2 hellbraun | B rot B2 hellgrin | m = schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgrin | m ® rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 heligrin | m schwarz B5 grau L rot
A6 heligrin | ® rot B6 weif3 L schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | @ ® B | schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbraun | B B B rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B ® | schwarz
Al hellbbraun | m m schwarz B11 gelb EEN rot
A12 hellbraun | B ® rot B12 hellgrin | m m W | schwarz
A13 gelb L schwarz B13 heligrin | mmm rot
— Abschirmung
Zubehor: Storschutzfilter-Set fur Servomotor
Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter (Hersteller WURTH ELEKTRONIK: 74271222)
[==] [==]
N g l—
A\ g [ —
o)
(28.8) o 42.2

* Siehe Betriebsanleitung der Serie LECAG fur Informationen zur Installation.
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Serie LEC

Controller-Einstellsoftware / LEC-W2 |
Bestellschliissel i
LEC-W2
v gc?f?vt\,rgrlf rrEnstell Controller-Softw;r E

(Japanisch und Englisch sind erhéltlich.)

S
£
(2 Kommunikations- @ USB-Kabel 2
kabel (A-mini B type) [= 5
| = Inhalt Q==
S O T 2
———2 (1 Controller-Software (CD-ROM) £
Umsetzer S . .
@ PC (2 Kommunikationskabel § o
(Kabel zwischen Controller und Umsetzer) E
(3 Umsetzer -
(@) USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer) L\
©
o
(&)
L
Systemvoraussetzungen Hardware =
- ©

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows XP / Windows 7 und mit USB1.1- oder USB2.0-Anschliissen. o

* Windows® und Windows XP/ Windows 7 sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation. =

Beispiel Softwareoberflache =

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode" Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode Mode" |._|IJ

|-£ ACTCantraller - [Step Datal 01 -
FilelE} Edit Comm Cetting e """Ni S e e —_I J J_J Manit w
m Alarm Saf Spen tor .
T JJ—J 4
o1 & RTNOmIG | Sws | SRl . o
Step No. Position i Force
Mo O Lo mm L s 30 L] Get Pos o i r — 5] ]
r:::nu ml ousy mm Tzl DRY EEEEE%E::::KH o % ‘g
Slep Data ] Uplosd &1 £ >_
Nn. Nove M Spern Pogltlon PushingF PushingSe| In pos = L) o m
0| Ahaalutre “‘r&lnn ng.nn ! 0 ' T i oo E g =
2| dhaetuts T . vt e i [ . @
o B Jom] e T |
B|Absolule i ER.00 L 0 1.00 ) | el L. ] I
honeWoonwo 4 0 T | e | oo | o |
:i.llt:::::t: ;h: ::3 ; : ::: Copr ] G| Paste | Gloar | | et Pos | e - 3 E ——
H":UE Speed 20 [mm/fsec] Move detance Move =T e ,::7: ! 5 :-I:fl;'lF nl.fI:'IP BB I‘;.Il L L) m T
] 2 e e aa i — &8

— — FE IO B o e =

Einfacher Betrieb und Bedienung e e =

@® Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, 10 Ateoluts I o fom  faas : : - R I voolle &J,
Geschwindigkeit, Kraft usw. kénnen — ey —
eingestellt und angezeigt werden.

@® Die Schrittdaten kénnen auf ein und Detaileinstellung © 9
derselben Seite eingestellt und der Antrieb @ Detaildarstellung der Schrittdaten § 2
getestet werden. o @ Uberwachung von Signalen und Status N =

@® Kann fur JOG und gleichmé&Biges Verfahren ® Einstellung der Parameter ;&%
verwendet werden. @ JOG und gleichméBiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt, =<

Testbetrieb und Test der Ausgénge kdénnen durchgefiihrt werden. €5
o w
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Serie LEC
Teaching Box / LEC-T1

Bestellschliissel c €

LEC-T1-3|E|G

Freigabetaste Teaching Box l lFreigabetaste
(Option)
\I } — | ohne
l Kabellange [m] S | mit Freigabetaste
g n * Verriegelungsschalter flr
JOG Testfunktion
; Stopptaste .
Anzeige ¢
: J |Japanisch ‘»Stopptaste
E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige chinesischer Zeichen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
e Stopptaste Kabellinge [m] 3
Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
Option Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
* Freigabetaste Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Gewicht [g] 350 (auBer Kabel)
Anm.) CE-kompatibler
Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde nur mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb geprift.
Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step Data e Einstellen der Schrittdaten Menu Daten
- Data Step No.
JOG * JOG-Betrieb - Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametem
* Zuriick zur Ausgangsposition JOG (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzogerung)
Test * 1-Schritt-Betrieb Test i
* Zuriick zur Ausgangsposition Alarm Monitor
* Anzeige der Achse und TB-Setting || Anzeige Step No.
Schrittdaten-Nummer Anzeige von zwei unten dargesellten Parametern
Monitor « Anzeige von zwei ausgewahlten (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
Parametern aus Position,
Geschwindigkeit, Kraft JOG
: . —1 Zurlck zur Ausgangsposition
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms JOG-Betrieb
* Alarm-Reset
* Wiederverbinden Test
* Einstellung einfacher/normaler Modus 1-Schritt-Betrieb
TB-Setting * Einstellung der Schrittdaten und
Parameterwahl flr Alarm
Uberwachungsfunktion — Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB-Setting
Wiederverbinden
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
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Teaching Box Serie LEC

=
S
2
[]
3
Normal Mode 3
°
. e}
Aufbau der Meniipunkte =
Funktion Beschreibung Menu Step Daten —
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No. [
P t .p ; I Parameter Bewegungs-Modus
arameter arametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung Alarm Beschleunigung >
e Zuriick zur Ausgangsposition File Verzdgerung _ L_IIJ
* Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten TB-Setting Schubkraft S
Test spezifizieren und in Betrieb Reconnect Trigger LV g
nehmen) Schubgeschwindigkeit £
* Obligatorischer Ausgang Positionierkraft 5
(obligatorische Signalausgabe, Areat, 2 % —
obligatorische Klemmeausgabe) In-Position s}
o s}
* Antriebstiberwachung Parameter Grundeinstellung | 5
* Ausgangssignal-Uberwachung Basic > 0
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung | 3 >~
* Ausgangsklemmen-Uberwachung w
* Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV-Monotor -
* Aktive Alarmanzeige Verfahrweg Position, Geschwindigkeit, Kraft
Alarm (Alarm-Reset) Ausgangssignale Step no.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzter Step no.
: Ausgangklemme T
* Daten speichern i —— Monitor-Ausgangssignal
Schrittdaten und Parameter des Eingangklemme —_ | g
Controllers, der fiir die Test —{ Monitor-EingangssignaI| f_ﬂ
Kommunikation verwendet wird, -
speichern (vier Dateien kdnnen %OG_N erfahren —{ Monitor-Ausgangsklemmen| —~
. . uriick zu ORIG ©
gespeichert werden, wobei ein Testbetrieb - - <t
File Schrittdaten- und Parametersatz Obliaatorischer Ausaan Monitor-Eingangsklemmen | =
als eine Datei gespeichert wird). 9 gang -1
e Laden in Controller Alarm Active ALM
Ladt d,'ehm der geachllng Box Aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
gespeicherten Daten in den Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Controller, der fur die
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log
* Gespeicherte Daten I6schen Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
¢ Anzeigeneinstellung Laden in Controller
Easy Mode / Normal Mode Datei I6schen -
* Spracheneinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB-Setting
TB-Setting * Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode / Normal Mode 5
* Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache g
« Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung 5 E
* max. Verbindungsachse L(_)D-chntrast g =
* Distanzeinheit (mm/Zoll) Signalténe o)
. : Anzahl max. Antriebe Q
Reconnect Wiederverbinden Passwort <
Distance unit
(I —
— Reconnect =
o
Abmessungen O
N —
34.5 —
Pos. Beschreibung Funktion §
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung) L
2 | Ring Schllsselring zum Befestigen der Teaching Box
Durch Dricken der Taste wird der Betrieb gestoppt. o
3 | Stopptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts. % -%
4 | Stopptastenschutz | Schutz fiir den Stoppschalter 2 =
N
. Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten o
5 ::ée'gggftas‘e Betrieb) der JOG-Testfunktion. Andere Funktionen, |2 2
P wie Datenénderung, werden nicht abgedeckt. -§ 2
S ©
6 | Tastschalter Tasten flr Eingabe o 0

|22.5

7 | Kabel

Lange: 3 Meter

8 | Stecker

Stecker, zum Anschluf3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).

SVC

N
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Programmierfreier Controller C E

Serie LECP1

Bestellschliissel

LECP 1[P|[1/-[LEY16B-100

Controller l E/A-Kabelldnge [m] l Bestell-Nr. Antrieb
— | ohne Kabel (AuBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
kompatibler Motor 1 1.5 Beispiel: Geben Sie [LEY16B-100] fiir
[P ] Schrittmotor 3 3 LEY16B-100B-R16N1 ein
5 5
Zahl der Schrittdaten (Positionen) * Wenn Sie Controller und Antrieb gemeinsam
1 [ 14 (programmierfrei) | o Parallel-E/A-Ausfilhrung  bestellen, wird diese Bestell-Nr. nicht benétigt.
N NPN
P| PNP

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

= Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position LECP1
kompatibler Motor Schrittmotor
Versorgungsspannung: 24 V DC +10%
Spannungsversorgung A" ) max. Leistungsaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm. 2)
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]
Paralleleingang 6 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 6 Ausgange (Optokoppler)
Haltepunkte 14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))
kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (grun/rot) jeweils
7-Segment-LED-Anzeige A"-3) | {-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (“10” bis “15” in Dezimalzahlen werden als “A” bis “F" angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm- 4)
Kabellange [m] E/A-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20
Kiihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%oRH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause (Strahlungsrippe) und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 130

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Nahere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.
Anm. 3) “10” bis “15” in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

Dezimalanzeige 10 13
Hexadezimalanzeige A b c d E F

Anm. 4) Gilt fir Motorbremse.
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Programmierfreier Controller Serie LECP1

<
©
=
%)
. 3
Controller-Details £
3
=
| Nr. | Anzeige Beschreibung Details
@/ Spannungsversorgung ON/Servo ON  : leuchtet griin
ungsv u Vi tleu (] .
@ PWR  |LED Spannungsversorgung P g gung ) g (
/@ Spannungsversorgung ON/Servo OFF : blinkt griin
1 mit Alarm : leuchtet rot
) ALM Alarm-LED . ;
Parametereinstellung : blinkt rot
_ Andern und Schutz des Modusschalters >
(cn2) / ® Abdeckung (nach dem Andern des Schalters) = I'_||J
]
_ ) Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des ©
//@ ® FG (Funktionserde) Controllers mit der Mutter fest. SchlieBen Sie das Erdungskabel an.) | | E
® — Modusschalter Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um. %
® — 7-Segment-LED | Halteposition, der durch () eingestellte Wert und die Alarminformation werden angezeigt. % p——
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wahlen. %
4 3 — Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen. g
©) MANUAL manuelle Forwartstaste| Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren. % (0]
/G> manuelle Riickwartstaste| Im Handbetrieb rickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren. D D=
/@ ) SPEED Vorwértsgeschwindigkeits-Schalter| 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar. L_IIJ
3 a2 Rickwértsgeschwindigkeits-Schatter | 16 Rickwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar.
g a3 ACCEL Vorwértsbeschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
Riickwartsbeschleunigungs-Schalier| 16 Ruckwarts-Beschleunigungsschritte sind verfligbar.
e —
B CN1 Spannungsversorgungsstecker| Das Spannungsversorgungskabel anschlie3en.
CN2 Motoranschluss Den Motorstecker anschlieBen. g
/@ () CN3 Encoderanschluss | Den Encoderstecker anschlieen. Cu-j
CN4 E/A-Stecker Das E/A-Kabel anschlieBen. —
—
©
<t
(&)
Ll
-l

Montageanweisung

Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP1L1LI-[])

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage >

Einbaulage :>H

2. Erdung
Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
wie unten gezeigt mit der Mutter fest.

M4-Schraube
Kabel mit Quetschkabelschuh

gezahnte Sicherungsscheibe

A

Controller

A\ Achtung

BaugréBe
Endbreite L :2.0 bis 2.4 [mm]
Endstéarke W :0.5 bis 0.6 [mm]

W]

* M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu verhindern.
* Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréBe zum Andern des Positionsschalters p
und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-Schalters (1 auf (4.

vergroBerte Ansicht des Schraubendreher-Endes

ZS\NC
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i
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Serie LECP1

Abmessungen

85

1.2

53

N

CN4-E/A-Stecker

CN3 Encoder-Stecker

CN2-Motorstecker

CN1-Spannungsversorgungsstecker

110

38
36.2
0 18.1 04.5
M Gehausemontage
S| 8
4.5
Gehausemontage



Verdrahtungsbeispiel 1

Programmierfreier Controller Serie LECP1

]SpannungsversorgungsanschIuss: CN1

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss fiir LECP1

Anschlussbez. | Kabelfarbe Funktion Angaben zur Funktion
oV | blay | 98Meinsame | M24V-Klemme/C24V-Klemme/BK
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
. | Motor- Motor-Spannungsversorgung (+),
M24V| weil Spannungsversorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
Steuerungs- Steuerungs-Spannungsversorgung (+),
24V braun Spannungsversorgung (+) mit der der Controller versorgt wird.
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt.

Verdrahtungsbeispiel 2

= Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1).
# Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) ist ein Zubehorteil.

Spannungsversorgungskabel fiir LECP1 (LEC-CK1-1)

[

W { Modellauswabhl

LEY

Servomotor/Schrittmotor

. * Wenn Sie eine SPS 0.4. an den CN4 parallelen E/A-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das E/A-Kabel (LEC-CK4-0). O
]Parallel-lﬂA-Anscthss. CN4 * Die Verdrahtung sollte an die AquUhrung der Parallel-E/A (NPN oder PNP) angepasst werden.( Bitte nehme)n I.I>-J
Sie die Verdrahtung unter Beriicksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor. |
ENPN HEPNP
24 VDC 24 VDC
CN4 fur E/A-Signal CN4 fiir E/A-Signal
com+ | 1 1 coms | 1 7 B
COM- | 2 COM- 2 ©
INO 9 — INO 9 |~ 3
IN1 10 — IN1 10 [ I._IIJ
IN2 11— IN2 LR SN —
IN3 12— IN3 12 |~ 2
RESET | 13 — RESET | 13 | ~__J O
STOPP | 14 — STOPP | 14 | ~_| I'_'|J
outo | s {12y ouro | 5 st |
OUT1 4 —{}— OUT1 4 —F—-:
our2 | 5 —{}—1 ourz2 | 5 —{}—— o
ouT3 6 —{F—s ouT3 6 —{FH—¢ (&)
BUSY | 7 —{1— BUSY | 7 —{F——1 w
ALARM | 8 —{}— ALARM | 8 —{}—— -l
JE— | JE— |
Eingangssignal Ausgangssignal —(
Bezeichnung Inhalt Bezeichnung Inhalt
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind. §
COM- Anschluss der 0 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangsbefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.) g
 Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) ouTobisouTa|  Beispiel - (Betrieb fiir Position Nr. 3 abgeschlossen)| | o E
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) ouT3 ouT?2 OUT1 ouTo g -
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fur Position Nr. 5) OFF OFF ON ON %)
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist <
OFF ON OFF ON *ALARM Anm) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung des
Wahrend des Betriebs: Verzégerungsstopp von der Controllers eingeschaltet ist. (N.C.) [aa]
RESET Position, bei der ein Signal eingegeben wird (Servo ON 8
wird aufrechterhalten) 5
Bei aktivem Alarm: Alarm-Reset -
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF) 5!)
O
Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF®: ON Ausgangssignal [OUT0 - OUT3] Tabelle der Positionszahlen O: OFF@®: ON w

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl ouT3 ouT2 OuUT1 ouTo

1 @) @) @) [ ] 1 @) @) O [ ]

2 @) @) [ ] @) 2 @) @) [ ] @)

3 @) @) [ ] [ ] 3 @) @) [ ] [ ]

4 @) ( ] @) @) 4 @) [ ] @) @)

5 @) [ ] @) [ ] 5 @) [ ] @) [ ]

6 @) [ ] [ ] @) 6 @) [ ] [ ] @)

7 @) [ ] [ ] [ ] 7 @) [ ] [ ] [ ]

8 [ ] @) @) @) 8 [ ] @) O @)

9 [ ] @) @) [ ] 9 [ ] @) @) [ ]
10(A) [ ] @) [ ] @) 10(A) [ ] @) [ ] @)
11(B) [ ] O [ ) [ ) 11(B) [ ] O [ ] [ )
12 (C) [ ] [ ] @) @) 12 (C) [ ] [ ] @) (@)
13 (D) [ ] [ ] @) [ ] 13 (D) [ ] [ ] @) [ ]
14(E) [ ] [ ] [ ] @) 14(E) [ ] [ ] [ ] O

Rilckkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ] [ ] Rilckkehr zur Ausgangsposition [ ) [ ] [ ) [ ]
ZSNC 54
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Serie LECP1

Signal-Timing
(1) Zuriick zur Ausgangsposition
_____________ 24V
Spannungsversorgung .INO 3 alle ON' oV
R pm—— N
Eingang | INO-3 VY l gFF
} E ON
BUSY \ l
S w— 4= OFF
Ausgang | OUTO0-3 ‘ rl_
i
* ALARM
Bremse Loésen
Halten

'Nach der ON Controllersystem In|t|z||5|erung !
! Zuriick zur Ausgangsposmon

0 mm/s

- Die Ausgangssignale fir OUTO0, OUTH, OUT2 OUT3 sind ON, }
1 wenn die Rickkehr zur Ausgangsposition abgeschlossen ist.

« “*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

'D|e Ausgangssignale OUTO0-3 sind ON im selben'
:Status wie die Eingangssignale INO-3, wenn dle:
1 Positionierung abgeschlossen ist. !

(3) Stopp abbrechen (Stopp zuriicksetzen)

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
Eingang | INO-3 v/.////\
O f — g:‘F
OouUTO0-3 A 7 {
/I‘ -+ I/ OFF
Ausgang €< !
N
BUSY i
— —
Bremse i Losen
i Halten
i
I
Geschwindigkeit 2 0 mm/s
Positionierbetrieb | i
1
'l 1

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/.////] OFF
Eingang 5 4
RESET 8 1 :
OuT0-3 - ON
— = OFF
Ausgang ¥ A
BUSY :
' 3
: Lésen
Bremse
Halten
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend 0 mm/s
des Positionierbetriebs.

55
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(4) Stopp durch STOP-Signal

Lésen
Halten

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-3 v/////\ OFF
Eingang b 4
STOPP oo | |
AR I
ouTo-3 Wi 8’:':
¥ L
Ausgang | BUSY
o
* ALARM | i

Bremse

i
i
|
h
/
/

Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.
(5) Zuriicksetzen des Alarms
parm-eseti
ON
Ei RESET
ingang S I\ | OFF
—] ]— ON
Ausgang |+ ALARM - |__ OFF

= “x*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.



Optionen: Antriebskabel

Programmierfreier Controller Serie LECP1

[Antriebskabel fiir Schrittmotor, Standardkabel]
LE-CP-é/Kabellénge: 1.5m,3m,5m

LE-CP-

-]

Antriebsseite

(28)

Controller-Seite

Stecker C

(14.2)
=

(Klemmen-Nr.)

(Klemmen-Nr.) 1 -%i 2 g
. st 6 (13.5) — — T Alge=B1
Kabelldnge (L)[m] ‘- (13.5) :[ \ | Y Em
1 15 1 ;@r 2 = = @ As=ilpg
15 4 16 Stecker A =
3 3 — (30.7) L 11) (14.7)
5 5 (10)
8B = .
8 8* LE-CP- ac /Kabelldnge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m Controller-Seite
A 10* (* Fertigung auf Bestellung) . SteckerC  (14.2)
£ . . S —
CB: 15* (Klemmen-Nr.) 'E;i g Antriebsseite g < (Klemmen-Nr.)
20 b P Al B1
* wird auf Bestellung gefertigt I\'[ : ; Zé ; I
(nur Robotikkabel) = e o A6 B6
5 © (P
- = 14.7
Kabeltyp (30.7) | DA ¢ L Stecker D (1) (14.7)
Robotikkabel
(flexibles Kabel) Schaltkreis Klgggllg;-;lr. Kabelfarbe Klgtrg(r)r;eer:-gr.
S Standardkabel A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
K -Nr.
__Abschirmung ___ Kabeffarbe |"S0larD
Vce B-4 r . braun 12
GND A-4 ,-l | XXX ,-l | schwarz 13
A B-5 : : rot 7
A A-5 i ;‘ >OOO< i ;‘ schwarz 6
B B-6 i orange 9
B A-6 ! J’l XXX N ,’l schwarz 8
7777777777777777777 — 3

[Antriebskabel mit Bremse und Sensor fiir Schrittmotor, Standardkabel]

LE-CP-

Kabelldnge (L)[m]
1.5
3
5
8*
10*
15%
20*
+ wird auf Bestellung gefertigt
(nur Robotikkabel)

O > o ow =

mit Verriegelung @
und Sensor

Kabeltyp ®

Robotikkabel
(flexibles Kabel)

Standardkabel

Anm.) Nicht verwendet bei Serie LEY.

__B__I___| LE-CP-é/Kabellénge: 1.5m,3m,5m

Antriebsseite

(Klemmen-Nr.)

1§12
B

6 (13.5)

(10.2) (17.7)

SteckerA 3|

Controller-Seite

—_——

L7 T

SteckerB

=
€ L

(30.7)

(Klemmen-Nr.)
Al I- —I]:B1
A6t -B6
Al B1

=t

A3
(14.7)

(10)
LE-CP- 32 /Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

Antriebsseite &l 0
I —— 5| W
(Klemmen-Nr.) SteckerA  §| | Stecker 142 (Klemmen-Nr.)
== Py ==
:NI :é ,':I ) - A1Fh-B1
=] 0o
= = I I A6k Ll B
5 e AR TR
Stecker B 3 ]
|.80.7) [ ——— =l L (14.7)
) Klemmen-Nr. Klemmen-Nr.
Schaltkreis Stecker A Kabelfarbe Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/- A-3 blau 4
Klemmen-Nr.
- Abschirmung . Kabelfarbe | stecker D
Vce B-4 T T braun 12
GND A4 — XXX — schwarz 13
A B-5 T + T + rot 7
A A-5 T : >OOO< T : schwarz 6
B B-6 — 1 orange 9
B A-6 ! = XXX N e schwarz 8
7777777777777777777 J— 3
. Klemmen-Nr.
Schaltkreis Stecker B
Bremse (+) B-1 rot 4
Bremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) Anm.) B-3 braun 1
Sensor (=) Anm.) A-3 >OOO< blau 2

N
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Serie LECP1

Optionen

[Spannungsversorgungskabel]

LEC-CK1-1

T ]
=== == [ =i |
% L { o ——
L ,g :
(13.3) (35) - (60)
(1500)
Anschlussbezeichnung|Abdeckungsfarbe Funktion * LeitergroBe: AWG20
ov blau |gemeinsame Versorgung (-)
M24V wei3  |Motor-Spannungsversorgung (+)
C24V braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz |Bremse (+)
[E/A-Kabel]
Kabelldnge (L)[m]
1 1.5
3 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
S—N 7 ] =
(11) (30) n ‘ N
- (L)
Klemmen-Nr. |Isolierungsfarbe| Punkt-Markierung |Punkt-Farbe Funktion * LeitergroBe: AWG26
1 hellbraun u schwarz COM+
2 hellbraun u rot COM-
3 gelb u schwarz OuTOo
4 gelb u rot OuUT1
5 hellgriin u schwarz ouT2
6 hellgriin u rot OuUT3
7 grau u schwarz BUSY
8 grau u rot ALARM
9 weil3 u schwarz INO
10 weif u rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun uEm rot IN3
13 gelb nnm schwarz RESET
14 gelb L N rot STOPP

= Parallel-E/A-Signal ist im automatischen Modus guiltig.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange

Serie LEY
Modellauswahl

Auswahlverfahren

AC-Servomotor (100/200 W)

Auswahlverfahren der Positioniersteuerung

G

(vertikaler Transport)

Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast - Geschwmdlgkelt.] m Oberpriifen Sie die Zykluszeit,

Auswahlbeispiel

Betriebsbedingungen (
» Werkstlickgewicht: 16 [kg]

¢ Beschleunigung/Verzégerung: 5000 [mm/s?]
e Hub: 300 [mm]

e Einbaulage: vertikaler Aufwérts-
Abwartstransport

L

* Geschwindigkeit: 300 [mm/s]

it

J

m Uberpriifen von Nutzlast zu Geschwindigkeit <Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm>

Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstlickgewichts und der Geschwindigkeit das geeignete

Modell aus dem <Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm> aus.

Auswahlbeispiel) Die Serie LEY25B wird basierend auf dem Diagramm rechts vorlaufig gewéhit.

installiert werden.

Sicherheitshinweise * der [technischen Daten] auf Seite 63.

 Bei der Verwendung fiir horizontalen Transport muss auBen am Antrieb eine Fiihrung

Bitte berticksichtigen Sie bei der Modellauswahl die horizontale Nutzlast und die

Uberpriifen der Zykluszeit.

Ermitteln Sie die Zykluszeit anhand des folgenden Berechnungsbeispiels:

Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung ermittelt:

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

® Beschleunigungszeit (T1) und Verzdgerungszeit (T3) wird aus

folgender Gleichung ermittelt:
[T1=V/a1[s]| [T3=V/a2]s]|

e T2:
Die Zeit mit konstanter Drehzahl wird aus folgender Gleichung ermittelt:
L-05V(T1+T
Too 0.5V (T1+T3) [s]
\Y
® T4:

Die Einschwingzeit ist von Bedingungen wie Motortyp, Last und Positionier-
ung der Schrittdaten abhangig und kann variieren. Berechnen Sie die daher
die Einschwingzeit bitte unter Beriicksichtigung des folgenden Wertes.

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden:

T1 =V/a1 = 300/5000 = 0.06 [s], T3 = V/a2 = 300/5000 = 0.06 [s]

Tp_ L=05V(T1+T3) _ 300-0.5300(0.06 +0.06)

\ 300

T4 =0.05[s]

Dementsprechend wird die Zykluszeit wie folgt berechnet:
T=T1+T2+T3+T4=0.06+0.94 + 0.06 + 0.05 =1.11 [s]

=0.94 [s]

40
| ]
35 T T f
S Gewindesteigung 3: LEY25[IC
=, 30
825
N
220 : -
5 L__ G_ev1|'1_deste|‘gung 6‘: LEY2‘5DB
w 15 T
£ i ‘
o 10 +Gewindesteigung
> 1 | sy
5 :12. EY25| 4
0 : I
0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s]

<Geschwindigkeit-Vertikalnutzlast-Diagramm>

(LEY250])
E L
>
£ | at / a2
VA \
£
é AN Zeit [s]
[0
T1 T2 T3 |T4
L : Hub [mm] --- (Betriebsbedingung)
V : Geschwindigkeit [mm/s] --- (Betriebsbedingung)

al: Beschleunigung [mm/s?] --- (Betriebsbedingung)
a2: Verzdgerung [mm/s?] --- (Betriebsbedingung)
T1: Beschleunigungszeit [s]
Zeit bis zum Erreichen der eingestellten
Geschwindigkeit
T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s]
Zeit, in der der Antrieb bei konstanter
Drehzahl in Betrieb ist
T3: Verzbégerungszeit [s]
Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter
Drehzahl bis Stopp
T4: Einschwingzeit [s]

Zeit bis zum Erreichen der Endlage

Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY25B-300 gewahit.

N
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Serie LEY

Auswahlverfahren

Auswahlverfahren der Schubsteuerung

Bestatigen Sie die
Schubkraft.

> I

Bestétigen Sie die Querlast am
Kolbenstangenende.

Auswahlbeispiel

Betriebs-
bedingungen

* Anbaubedingung: horizontal (Schubvorgang) ¢ Geschwindigkeit: 100 [mm/s] Vorrichtung

e Gewicht der Vorrichtung: 0.5 [kg] * Hub: 300 [mm]
 Schubkraft: 200 [N] A <=
m Bestatigung der Schubkraft <Kraft-Umrechnungsdiagramm> 500 7
Wahlen Sie auf der Grundlage des Einstellwertes der Schubkraft und der
Schubkraft das geeignete Modell aus dem <Kraft-Umrechnungsdiagramm> aus. 400 7
Auswahlbeispiel: PN
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte: Z 300 7 N
® Einstellwert der Schubkraft: 24 [%] S
® Schubkraft: 200 [N] X 200 5 2 T B
Daher wird das Modell LEY25B vorlaufig gewahit. = Ceiesipngt e
100 | |
m Bestéatigung der Querlast am Kolbenstangenende o Genindesteigung 12 LEVZSJA
<Diagramm der zulassigen Querlast am Kolbenstangenende> 10 20 30 40
Bestatigen Sie die zuléssige Querlast am Kolbenstangende des Drehmomentgrenze/Befehiswert [%]
Antriebs: LEY16L1, der basierend auf dem <Diagramm der zuléssigen <Kraft-Umrechnungsdiagramm>
Querlast am Kolbenstangenende> vorlaufig gewahlt wurde. (LEY250])
Auswabhlbeispiel:
Basierend auf dem Diagramm rechts ergeben sich folgende Werte:
® Gewicht der Vorrichtung: 0.2 [kg]» 2 [N] 100
® Da der Hub des Produkts 200 [mm)] betrégt, befindet sich die Querlast
im zulassigen Bereich. ez
o L
Auf der Grundlage des obigen Ergebnisses wird das Modell LEY25B-300 gewahlt. | < ~_| LEY320
8 S 10
55
gz LEY250
S8
Mg
1
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
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<Diagramm der zuldssigen Querlast am Kolbenstangenende>
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Modellauswahl Serie LEY

=
S
=
3
Geschwindigkeits-Vertikalnutzlast-Diagramm =
°
s)
LEY25(] (Motor-Einbaulage: parallel/axial) =
40 -
35
Gewindesteigung 3: LEY25[1C
30
2 >
G 25 w
5 5=
> 20 ]
ﬁ Gewindesteigung 6: LEY25[1B =
g  qsp==== === £
= ] S
(] 1 i —
10 +—Gewindesteigung 12: LEY25 1A =
| == T S
i 1 S
5 T I
i I S
>
0 1 | o|O
0 200 400 600 800 1000 1200 D >=
Geschwindigkeit [mm/s] Ll
-
LEY32[] (Motor-Einbaulage: parallel) LEY32D (Motor-Einbaulage: axial)
50 %0 [ [ ‘ { |
45 45 Gewindesteigung 4: LEY32DCIC T
40— Gewindesteigung 5: LEY3201C 40 2
— — (&)
3 35 g 35 L
k7] 30 b7} ~—
3 5 % ©
> 25 > Pl =———— I ————— i i .
% Gewindesteigung 10: LEY32(1B f 1 GTwmdes‘telgung‘B. LEY?ZDDB 8
T 20 bt e g — T 20 1 -l
: i £ T ]
g 15 g 15 y Gewindesteigung 16: LEY32DCIA
Gewindesteigung 20: LEY32CJA e e o e o e e e e -
10_________"_________| 10 1 o
I O
5 5
I w
0 0 . -l
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]

«Bei vertikaler Anwendung der bewegten Masse ist ein externer Bremswiderstand unter den nachfolgend genannten Nutzlastbedingungen erforderlich.
Bestellen Sie den externen Bremswiderstand getrennt.

Bedingungen fiir den externen Bremswiderstand

AC-Servomotor
LEY

Modell LEY25S2,/LEY25DS?; | LEY32S?, (parallel) [LEY32DS?; (axial)
Gewindesteigung A B C A B C A B C
vertikale Nutzlast (kg) 8 16 30 9 19 37 12 24 46
Bedingungen der vertkalen Nutzlast (kg) erforderlich Anm.) nicht erforderlich| min.20  |nichterforderich min. 20
Anm.) Bei vertikaler Anwendung ist ein externer Bremswiderstand unabhéngig von der bewegten Masse erforderlich . |
an . . . . o
Zulassige Hub-Geschwindigkeit [mm/s] fa
AC- |Gewindesteigung Hub [mm] i
Modell =
Servomotor| Symbol | [mm] [ 30 | 50 | 100 [ 150 [ 200 [ 250 | 300 [ 350 [ 400 | 450 | 500 —
LEY250 A | 12 900 600 =
Motor-Einbaulage: 1/(|):|O4\(/)V B 6 450 300 8
parallel/axial c 3 225 150 -1
(Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3000 U/min)
LEY320] A 20 1200 800 ° 3
M ) . 200 W B 10 600 400 <3
otor-Einbaulage: 60 (5] ‘139
parallel Cc 5 300 200 £ =
(Motor-Drehzahl) (3600 U/min) (2400 U/min) § @
A 16 1000 640 2]
LEY32D £ <
Motor-Einbaulage: 200 W B 8 500 820 é E’
axial /eo | ¢ 4 250 160 85
(Motor-Drehzah) (3750 U/min) (2400 U/min) &

60



Serie LEY

Kraft-Umrechnungsdiagramm

LEY25(] (Motor-Einbaulage: parallel/axial)

500
400 b
Gewindesteigung 3: LEY25C1C
300
=
200 i
< Gewindesteigung 6: LEY25( 1B
100 |
— Gewindesteigung 12: LEY251A
0 L
10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]
LEY32[1 (Motor-Einbaulage: parallel) LEY32D (Motor-Einbaulage: axial)
600 800
P 700
500 7
Gewindesteigung 5: LEY32E1C; 600
400
P 500 Gewindesteigung 4: LEY32D(3€—
z =3
= 300 = 400
Gewindesteigung 10: LEY32C1B 300 —
200 Gewindesteigung 8: LEY32D(3B—
— 200
100 - -
\Gewmgestelgung 20; LEY3200A 100 Gewindesteigung 16: LIEYSZDDA‘
0 | | 0 | |
10 20 30 40 10 20 30 40
Drehmomentgrenze/Befehlswert [%] Drehmomentgrenze/Befehlswert [%]

x1 Motorausfuhrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Inkremental-Encoder, muss der Parameter Nr. PC12/der Wert des internen
Drehmomentbefehls auf max. 30% eingestellt werden.

%2 Motorausfuhrung: Bei der Begrenzung des Drehmoments mit einem Absolut-Encoder, muss der Parameter Nr. PC13/der Wert des max. Ausgangsbefehls des
analogen Drehmoments auf max. 30% eingestellt werden.

Zulassige Querlast am Kolbenstangenende (Filihrung)

100

z
EC [Hub] E
3 3 = [Produkthub] + [Abstand zwischen B
55 — LEY320 Kolbenstangenende und 1 Werkstuck
3 810 Lastschwerpunkt des Werkstiicks]
35 — :
I3
25 EY250 Sehwer
N3

X

1
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]
Y
61 ZS\NC



Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange

AC-Servomotor (100/200 w)

Serie LEY

LEY25, 32

Motor-Einbaulage:
parallel

Bestellschliissel

Motor-Einbaulage:
axial

LEY|25

S2 2| A1
0000 6000 60 o 0

“ BaugréBe @ Hub [mm)]

25 30 30

32 bis bis

500 500
) * Siehe nachstehende Tabelle fiir Details.

9 Motor-Einbaulage

— | Ausfiihrung fur Montage von oben @ Motoroption

R | rechte Seite parallele Ausfiihrung — ohne

L | linke Seite parallele Ausfihrung B mit Motorbremse An™-2)

D Axial-Ausfiihrung Anm. 2) Bei Hub 30 oder geringer mit Baugroe 25 [Motoreinbaulage: Ausfiifrung

9 Motor

mit Montage oben oder rechteflinke Seite Parallelausfiihrung], bei Wahl der
Option [mit Motorbremse] steht der Motor aus dem Gehduseende hervor.
Treffen Sie die Auswah erst, nachdem Sie mdgliche Interferenzen mit
Werkstiicken usw. tberprift haben.

Symbol Ausfiihrung Au[s\;;\;’:;ng AntriebsgréBe | kompatible Endstufe
S2: AC Servomotor 100 25 LECSA [-S1
S3 (Inkremental-Encoder) 200 32 LECSA [J-S3
S6* AC Servomotor 100 25 LECSB [J-S5
S7 (Absolut-Encoder) 200 32 LECSB [J-S6

= Motorausflihrungen: Fiir S2 und S6 ausschlieBlich, ist das kompatible Suffix der Endstufe-Bestell-Nr. S1 und S5.

0 Gewindesteigung [mm]
Symbol LEY25 LEY32 A" | Anm. 1) Der Wert in ( ) entspricht GréBe 32 bei Wahl
A 12 16(20) der [Motor-Einbaulage: Ausflihrung mit
B 6 8(10) Montage oben oder rechte/linke Seite
Parallelausfiihrung]. (Aquivalente Steigung
c 3 4(5) inlusive Riementibersetzung [1.25:1])
= Tabelle der anwendbaren Hiibe
Hub (mm) herstellbarer
Vodell 30 | 50 {100(150|200|250|300|350400(450(500| ">~ *<r!
LEY25 ® ® ® 0 0 0 & & & | | 15bis400
LEY32 ® ® O 0 & & & ® ® @ @& 20bis500

Anm.) Setzen Sie sich fir die Herstellung von Zwischenhlben mit SMC in Verbindung.

Kompatible Endstufe

Impulseingang- Ausfuhrung
(fiir Inkremental- Encoder)

Impulseingang-Ausfiihrung r
(fur Absolut-Encoder) E
-

Ausfiihrung .
=
Serie LECSA1,LECSA2 LECSB1, LECSB2

Merkmal(e)

« kompatibel mit Inkremental-Encoder mit 17-bit
« Positionierfunktion (max. 7 Eingénge)
« Servo-Einstellschalter

« kompatibel mit Absolut-Encoder mit 18-bit
« mit RS422-Kommunikationsanschluss

(kompatibel mit Touch-Panel von Mitsubishi Electric)
« analoger Eingang filr Geschwindigkeits- und Drehmoment-Befehl

kompatibler AC-Servomotor AC-Servomotor
Motor (Inkremental-Encoder) S2, S3 (Adsolut-Encoder) S6, S7
Versorgungs- 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
spannung 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Details auf Seite

Seite 73

Seite 73

% S\NC

a Kolbenstangengewinde

Kolbenstangen-Innengewinde

Kolbenstangen-AuBengewinde
(1 Kolbenstangenmutter ist inbegriffen)

ntage

Gewindebohrung beidseitig (Standard)

Gehauseunterseite mit Gewindebohrung

FuB3

Flansch vorne

Flansch hinten

UQﬂI‘Cl? = ||
)

Gabelbefestigung

5

Bei Wahl der [axialen] Motor-Einbaulage, kénnen [FuB],
[Flansch hinten] oder [Gabelbefestigung] nicht gewahit
werden.

« Befestigungselemente werden mitgeliefert (nicht montiert).

« Bei den Montagearten [Flansch vore], [Flansch hinten] oder
[Gewindebohrung beidseitig] mit Montage in horizontaler
Richtung, innerhalb der folgenden Hubbereichsgrenze
verwenden.

- LEY25: max. 200+ LEY32: max. 100

«  Bei [Gabelbefestigung] den Antrieb innerhalb der folgenden

Hubbereichsgrenze verwenden.
- LEY25: max. 200+ LEY32: max. 200
#  Die Option "G" (Flansch hinten) ist nicht fiir LEY32 erhaltlich.

@ Antriebskabel-Ausfiihrung A" 9

— ohne Kabel

S Standardkabel

R Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

Anm. 3) Motorkabel und Encoderkabel sind inbegriffen.
(Das Motorbremsenkabel ist ebenfalls inbegriffen,
wenn "mit Motorbremse" gewahlt wird.)

@ Kabelldnge "™ % [m]

— ohne Kabel
2 2
5 5
A 10

Anm. 4) Gemeinsam fir Encoder/Motor/Motorbremsenkabel

m Endstufe-Ausfiihrung

kompatible Endstufe [ Versorgungsspannung

— ohne Endstufe

Al LECSA1 100 V bis 120 V
A2 LECSA2 200 V bis 230 V
B1 LECSB1 100 V bis 120 V
B2 LECSB2 200 V bis 230 V

@ E/A-Stecker

— ohne Stecker

H mit Stecker

62
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Serie LEY

Technische Daten

Modell LEY25S%(parallel)/LEY25DS:(axial) LEY32S¥ (parallel) LEY32DS¥ (axial)
Hub [mm] Amm. 1) 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250, 30, 50, 100, 150, 200, 250,
300, 350, 400 300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
Nutzlast[kg] horizontal A'm-2) 18 50 50 30 60 60 30 60 60
vertikal 8 16 30 9 19 37 12 24 46
p (SS":;“:I',::)“J:‘LT] ’;"smbj; s0%) |65 bis 131127 bis 2550242 bis 485( 79 bis 157 [154 bis 308204 bis 583|98 bis 197 (192 bis 385,368 bis 736
+ | max. bis 300 900 450 225
E ‘I?vfrt‘ﬂ%bgﬁncm% Hubbereich 305 bis 400/ 600 300 150 1200 600 300 1000 500 250
£ | [mmis] 405 bis 5000 — — — 800 400 200 640 320 160
% Schubgeschwindigkeit [mm/s] Amm. 5) max. 35 max. 30 max. 30
§ max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000 5000
€ | Positioniergenauigkeit [mm] +0.02 +0.02
§ Steigung [mm] (inklusive Riemeniibersetzung) 12 [ 6 [ 3 20 10 [ 5 [ 16 [ 8 4
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Anm. 6) 50/20 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel+ Riemen [1:1)/Kugelumlaufspindel | Kugelumlaufspindel+ Riemen [1.25:1] [ Kugelumlaufspindel
Flihrungsart Gleitbuchse (Kolbenstange) Gleitbuchse (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) max. 90 (keine Kondensation)
ws MotorgroBe 100 W/0040 200 wW/0Je0
§§ Motor AC-Servomotor (100/200 VAC) AC-Servomotor (100/200 VAC)
‘g_'f: Motorausfiihrung S2, S3: Inkremental-Encoder 17-bit (Auflésung: 131072 p/rev)
o5 Encoder Motorausfiihrung S6, S7: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 p/rev)
S| Ausfithrung Am-7) spannungsfreie Funktionsweise
28| Haltekraft [N] 131 255 485 157 | 308 | 588 197 | 38 | 736
§.‘g: Leistungsaufnahme [W] bei 20°C Anm. 8) 6.3 7.9 7.9
| Nennspannung [V] 24 VDC 45,

Anm. 1) Setzen Sie sich fir die Herstellung von Zwischenhlben, die nicht oben spezifiziert werden, mit SMC in Verbindung.

Anm. 2) Dies ist der max. Wert fir die horizontale Nutzlast (AuBenflihrung erforderlich). Die tatsachliche Nutzlast ist je nach Bedingung der AuBenfihrung
unterschiedlich. Priifen Sie den Wert mit dem tatséchlichen Gerat.

Anm. 3) Der Krafteinstellbereich fiir den "Schubbetrieb" mit dem Drehmoment-Steuermodus usw. Stellen Sie ihn entsprechend des Kraft-Umrechnungsdiagramms auf Seite 61 ein.

Anm. 4) Die zulédssige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.

Anm. 5) Die zulassige Aufprallgeschwindigkeit fir den "Schubbetrieb" mit dem Drehmoment-Steuermodus usw.

Anm. 6) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb
in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

Anm. 7) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".

Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Spannungsversorgung fir die Motorbremse.

Gewicht
Produktgewicht kgl
Serie LEY25S[] (Motor-Einbaulage: parallel) LEY32S[1 (Motor-Einbaulage: parallel)
Hub [mm)] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Inkremental-
§ Encoder 131138 |155|1.81 199|216 |234 251 (269|242 |253 (282|329 |3.57|3.85|4.14|4.42|4.70|4.98 |5.26
Eo Absolut-
Encoder 137|144 | 161 1.87 (205|222 | 240|257 |275|236|247|2.76|3.23 |3.51|3.79|4.08 | 4.36 | 4.64 | 4.92 | 5.20
Serie LEY25DS[ (Motor-Einbaulage: axial) LEY32DS[I (Motor-Einbaulage: axial)
Hub [mm] 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
| Inkremental- 1 )1 41| 158 | 184|202 219|237 | 254 | 272 | 2.44 | 255 | 2.84 | 3.31 | 359 | 3.87 | 4.16 | 444 | 472 | 5.00 | 5.28
S Encoder
§° Absolut-
Encoder 140|147 {164 1.90|2.08 | 225|243 |2.60|2.78 | 2.38 | 249 | 2.78 | 3.25 | 3.53 | 3.81 | 4.10 | 4.38 | 4.66 | 4.94 | 5.22
Zusatzgewicht kgl
BaugroBe 25 32
Inkremental-Encoder 0.20 | 0.40
Motorbremse
Absolut-Encoder 0.30 0.66
Kolbenstangen- | AuBengewinde 0.03 | 0.08
AuBengewinde Mutter 0.02 | 0.02
FuB (2 Sets inkl. Befestigungsschrauben) 0.08 | 0.14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben) 017 | 020
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)
Gabelbefestigung (inkl. Bolzen, Sicherungsringen und Befestigungsschrauben)| 0.16 | 0.22
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Konstruktion

Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

Motor in Ausfuhrung Montage oben/LEY

v o dd vodd bb Bu

Kabel ist inbegriffen

25
32

A-A

s oL

N - II?L@

> 1ol |

0,0 o

34 Q3

=

Bei Wahl des Kolbenstangen-AuBengewindes

QZ AN

25

Axiale Motorausfi]hrung/LEY::,.2 D

716}3

OO

(o]

3 i A\
e
bdob
Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 21 | Riemenscheibe fiir Motor | Aluminiumlegierung
2 | Kugelumlaufspindel, Welle | legierter Stahl 22 | Riemen —
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter|Kunststoff/legierter Stahl 23 | Stopper-Lager Aluminiumlegierung
4 | Kolben Aluminiumlegierung 24 | Lagerbiigel rostfreier Stahl
5 | Kolbenstange rostfreier Stahl harteloxiert 25 | Zylinderstift rostfreier Stahl
6 | Zylinderkopf Aluminiumlegierung 26 | Abstreifer NBR
7 | Gehéause Aluminiumlegierung 27 | Sicherungsring Stahl
8 | Verdrehsicherung POM 28 | Motoradapter Aluminiumlegierung beschichtet
9 | Muffe Automatenstahl vernickelt 29 | Motor —
10 | Welle Automatenstahl vernickelt 30 | Motorblock Aluminiumlegierung beschichtet
11 | Buchse Bleibronzeguss 31 | Lager Aluminiumlegierung
12 | Dampfscheibe Urethan 32 | Dornhaltekreuz Urethan
13 | Lager — 33 | Muffe (AuBengewinde) Automatenstahl vernickelt
14 | Riemengehéuse Aluminium-Druckguss beschichtet 34 | Mutter legierter Stahl | verzinkt und chromatiert
15 | Abdeckung Aluminium-Druckguss beschichtet
16 | Lager —
17 | Magnetring — Ersatzteile (nur paralleler Motor)/Riemen
18 | SchleiBringhalter rostfreier Stahl Hub min. 101 mm Nr. | BaugréBe Bestell-Nr.
19 | SchleiBring POM Hub min. 101 mm 0o 25 LE-D-2-2
20 | Riemenscheibe fiir Spindel | Aluminiumlegierung 32 LE-D-2-4
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Modellauswahl

|

Servomotor/Schrittmotor
I ey )

LEYG

T

‘ LECP1 ‘LECAS / LECPG‘

\
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o
£
o
b
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@
O
<
m
7]
O
[F1]
-
—
<<
7]
O
[F1]
-

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

|



Serie LEY

Abmessungen: paralleler Motor

X
Z-Phasen-Erfassungsposition w
des Encoders Anm-2)
N f R,
r | I
2:1 ] %ﬂ
© . S Kolber(mﬁetﬂebsiereich )A"m- R = = : E E & H effektive
ub + 4 mm N .
— Gewindetiefe C
(0] [ [ ©
""" - [
: = - %) =" - - - I 3
—_ .. —_ -
Q Q | @’
Q 1T
Y B 4 x O1 effektive
M > L B -+ Hub CIK tomp Gewindetiefe R
S A + Hub M
EH
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Kolben angebrachte Werkstiick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Anm. 2) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
Anm. 3) Die Richtung der Schlusselweite des Kolbenstangenendes (LK) ist je nach Produkt unterschiedlich. [mm]
Baugrote| "oo"| A | B | € | D | EH | EV H J | K| L | m o1 R | s
15 bis 100 | 130.5 | 116
25 13 20 44 455 | M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 46

105 bis 400| 155.5 | 141

20 bis 100 | 148.5 | 130
32 = 13 25 51 56.5 | M8x1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60

105 bis 500| 178.5 | 160

) Inkremental-Encoder Absolut-Encoder

BaugroBe Hu?r?]i‘]mh T U Y \' ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse

w X Y4 w X Z w X Z w X Z
15 bis 100

25 - 92 1 26.5 40 87 120 141 | 123.9 | 1569 | 158 | 824 | 1154 | 141 |123.5|156.5 | 15.8
105 bis 400

32 20b'_5100 118 1 34 60 88.2 (1282 | 17.1 |116.8 | 156.8 | 17.1 | 76.6 | 116.6 | 17.1 |116.1 | 156.1 | 17.1
105 bis 500

25

Motor linke Seite parallele Ausft'.'lhrung/LEY32 25R

Motor rechte Seite parallele Ausfiihrung/LEY 32

BaugriBe| S1 | T2 | U

25 | 47 | 91| 1
32 | 61 | 117 | 1

Anm.) Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, ist die Signalgebernut der Seite, auf der der Motor montiert wurde, verdeckt.
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

Abmessungen: axialer Motor

4 x01 effektive Gewindetiefe R

Z-Phasen-Erfassungsposition
/des Encoders Anm. 3) H effektive Gewindetiefe C
2+1
Kolben-Betriebsbereich -1
(Hub + 4 mm)
o |
ﬁ i |
—- - E -H = E = = -3 + S
:l L [ M “
3 (] { | aler
T 1 '
ov L B + Hub w LK
M
A + Hub EH
S
Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen der Kolben sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen
Sie sicher, dass das am Kolben angebrachte Werkstuick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld des Kolbens behindert.
Anm. 2) Die Richtung der Schlusselweite des Kolbenstangenendes (CIK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend vom Hubende der Motorseite.
[mm]
BaugroRe H”‘[’r‘]’ﬁ;‘]ﬂ'Ch c | D |EH|EV H J | K| L | m o1 R|s | T | u
15 bis 100
25 - 13 20 44 45.5 M8 x 1.25 24 17 14.5 34 M5 x 0.8 8 45 46.5 1.5
105 bis 400
20 bis 100
32 - 13 25 51 56.5 M8 x 1.25 31 22 18.5 40 M6 x 1.0 10 60 61 1
105 bis 500
) Inkremental-Encoder Absolut-Encoder
BaugréBe Hu?r?]?:]c]alch B A" ohne Motorbremse mit Motorbremse ohne Motorbremse mit Motorbremse
A w 4 A w Y4 A w 4 A w Y4
15 bis 100 | 136.5 238 274.9 233.4 274.5
25 - 40 87 14.6 123.9 16.3 82.4 14.6 123.5 16.3
105 bis 400| 161.5 263 299.9 258.4 304.5
20 bis 100 | 156 262.7 291.3 251.1 290.6
32 - 60 88.2 171 116.8 17.1 76.6 171 116.1 171
105 bis 500| 186 292.7 321.3 281.1 320.6
: 25 A
KoIbenstangen-AuBengewmde/LEY32 ooB -00M
C
E « Siehe Seite 70 fir ndhere Angaben zu Kolbenstangenmutter
. | und Befestigungselement.
Schiussel- y 7 Anm.) Siehe "Sicherheitshinweise zum Umgang" auf der Seite [mm]
weite B1 69 fur die Montage von Endklammern, wie z.B. )
H1 Gelenkkopf oder Werkstlicken. BaugroBel B1 | C1 | H1 | La L2 MM
-G 25 | 22 [205] 8 [38 |235| M14x15
Li 32 | 22 |205| 8 |42.0|235| M14x15
1

« Die L1 -Abmessung gilt, wenn sich die Einheit in der Grundposition
befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
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Modellauswahl

{

Servomotor/Schrittmotor
ey )

LEYG

[

LECAG6 / LECP6 [

LECP1

AC-Servomotor
LEY

[

LECSA /LECSB

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{



Serie LEY

Abmessungen
. - . 25 A hi \ \ . h
Gehéuseunterseite mit Gewindebohrung/paralleler Motor/LEY35 (1B -CI0ICIU Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm
C . | Hubbereich
oXA H9 Tiefe XA 6 x MO effektive Gewindetiefe MR EEE [mm] L |MA|MB | MC MD MH ML
15 bis 39 24 |32
. 50
| 40 bis 100
z . ‘ : 42 |41 —
55 © o) 25 |101bis 124|14.5| 20 | 46 29
- + - T 125 bis 200 59 |49.5 75
, = 201 bis 400 76 |58
) | o] 20 bis 39 22 |36
MD | . 40 bis 100 &
- Querschnitt XX 36 |43 —
mMC 32 [101bis 124/18.5| 25 | 55 30
L | ma ML + Hub (MB) 125 bis 200 53 |51.5 80
201 bis 500 70 |60
) o . o5 A
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung/axialer Motor/LEY32DDB-DDDU
o XA H9 Tiefe XA 6 x MO C Aulercten
effektive Tiefe MR BaugroRe [mm] MO | MR | XA | XB
|l
5 5 & = 15b.|s 39
- 40 bis 100
= I : i : : : 25 |101 bis 124|M5x08| 65 | 4 | 5
o) (@) 125 bis 200
MD ‘ Querschnitt 201 b!s 400
ne 20 bis 39
MA ML + Hub Detailansicht Abschnitt XX 40 bis 100
32 [101bis124| M6x1 [ 85 | 5 | 6
1) ( 125 bis 200
0 2 201 bis 500
x
XA | XA H9
o5 A
FuB/LEY 5,5 OOB-OO0OL
32 C
Im Lieferumfang enthaltene Teile
* FuB
* Befestigungsschraube Gehause
[ )
. [ i e
LL 0 Montage 1
nach auBBen
1 -
s LG
- L=
il I N
X, Y Y Tx LX [y
LS + Hub LZ LS + Hub LS
A + Hub
4 xolLD
Spezialhutschraube
FuB [mm]
Baugrdfe H“fmjmh A | LS |LSi|LL|LD|LG|LH|LT|X|LY|LZz| X | ¥
15 bis 1 136.
o5 | 19DIST00| 1366 | 99 |.o0l 54] 66|35 30 |26/ 57 |515| 71 [11.2] 58
101 bis 400| 161.6 | 124
20 bis 100 | 155.7 | 114
32 : 19.2(11.3| 66 | 4 |36 [ 32| 76 |615| 90 |11.2| 7
101 bis 500| 185.7 | 144

67

Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)

+ Die A-Messung ist, wenn sich die Einheit in der ersten Erfassungsposition der Z-Phase befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.
Anm.)Wenn der Motor auf der linken oder rechten Seite parallel montiert wird, muss der Fuf3 auf der Hinterseite nach

auBen montiert werden.

SVC
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Elektrischer Antrieb/Mit Kolbenstange Serie LE Y

=
]
=
(2]
3
Abmessungen 5
8
25 A A =
Flansch vorne/LEY 35 LILIB-LILIDIF Flansch hinten/LEY2501C01B-00000G —
C C —(
# Flansch hinten ist nicht fur
LEY32 erhaltlich. >
11]
LL -
_ S
o
£
_ -S|z =z Q -(C:J S
»n
loMor s
\ T | Im Lieferumfang enthaltene Teile | | ©
FT FX 4 x oFD FX 4 x oFD FT e Flansch g
FZ FZ * Befestigungsschraube Gehause| | & | (D
3>
“li
Flansch vorne/hinten [mm] 1
BaugréRe| FD | FT |FV |FX | FZ |[LL | M
25 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 65| 34 [\
32 55| 8 | 54 | 62 | 72 |10.5| 40 o
Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt) Es
(11}
"
—
©
<C
b
25 A =
Gabelbefestigung/LEY3,1I01B-0I0ICID
C Im Lieferumfang enthaltene Teile -
* Gabelbefestigung o
TS * Befestigungsschraube Gehéuse &J)
@_ﬁf [] ; * Bolzen firr Gabelbefestigung -
— — e Sicherungsring
5 . o) - - E cT = Siehe Seite 70 flr nahere Angaben zu Kolbenstangenmutter
Spezialhutschraube und Befestigungselement. —
10 ] .
‘ — :j oCDBohung 10 Gabelbefestigung mm] | _
; | ; B Achse d9 Hubbereich £
‘ & o
- | = = £ GroBe [mm] A CL CD|CT g >
A &l o5 | 10bis100 | 1605 1505 | |, s ﬂ
[ 101 bis200 | 185.5 175.5 @
cX:d4 cu ap | 10D 100 [ 1805 | 1705 | <
cz9y & CL + Hub cw | RR 101bis200| 2105 | 2005
A + Hub T
. Hubbereich
GroBe [mm] CU|CW|CX|CZ| L [RR @
25 10 bis 100 14 | 20 | 18 | 36 |14.5| 10 5
101 bis 200 ’ —
10 bis 100 P
32 - 14 | 22 | 18 | 36 [18.5| 10 O
101 bis 200 b
Material: Gusseisen (lackiert) =
* Die A- und CL-Messungen sind, wenn sich die Einheit in der ersten P

Erfassungsposition der Z-Phase befindet. In dieser Position, 2 mm am Ende.

Produktspezifische
Sicherheitshinweise

{ |
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Al

Serie LEY

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

die Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

AWarnung

1.

3.

Keine Last anbauen, die die Betriebsbereichsgren-
zen Ubersteigt.

Das Produkt ist unter Beriicksichtigung der max. Last und des zul&ssigen
Moments zu wéhlen. Bei einem Betrieb auBerhalb der Betriebsbereichs-
grenzen wirkt eine tibermaBige exzentrische Last auf die Fiihrung, was zu
einem vermehrten Spiel der gleitenden Teile der Kolbenstange, Genauig-
keitsverlust und einer verkiirzten Lebensdauer des Produkts fiihrt.

. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen

es tiberméaBigen externen Kréften oder StéBen ausgesetzt ist.
Es besteht die Gefahr eines Produktausfalls.

Nicht als Stopper verwenden.

|

Handhabung

/A\Achtung

1.

69

Stellen Sie bei Verwendung des Schubbetriebs sicher,
dass der “Drehmoment-Steuermodus” eingestellt ist
und halten Sie die Schubgeschwindigkeit innerhalb der
fir die jeweilige Serie spezifizierten Geschwindigkeit.
Verhindern Sie im "Positions-Steuermodus",
"Geschwindigkeits-Steuermodus" und im "Positioniermodus”,
dass das Werkstlick und das Hubende StoBbelastungen
ausgesetzt sind. Antriebsspindel, Lager und interner Stopper
kdnnten beschadigt werden und Funktionsstérungen aufweisen.

. Bei Betrieb im“Drehmoment-Steuermodus”’muss der

Wert des internen Drehmomentbefehls (LECSA) bzw.
des max. Ausgangsbefehls des analogen Drehmoments
(LECSB) auf max. 30% eingestellt werden.

Andernfalls treten Beschadigungen oder Fehlfunktionen auf.

. Der Anfangswert der

Vorwarts-/Riickwartsdrehmoment-Grenze ist auf
100 % eingestelilt (das 3-Fache des
Nenn-Drehmoments des Motors).

Dies ist das max. Drehmoment (Grenzwert) fir “Positions-
Steuerungsmodus”, “Geschwindigkeits-Steuerungsmodus”
und “Positioniermodus”. Bei Verwendung eines kleineren
Werts als des Anfangswerts, kann sich die Beschleunigung
wéhrend des Betriebs verringern, stellen Sie daher den Wert
nach Uberpriifung mit dem tatsachlichen Gerat ein.

. Die max. Geschwindigkeit des Antriebs ist je nach

Produkthub unterschiedlich.

Bei der Produktauswahl, siehe Katalog zur “Modellauswahl” vor
der Verwendung.

. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine

Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Andernfalls kann sich die Ausgangsposition verschieben.

. Verhindern Sie, dass Elemente mit dem Reibungsbereichs

der Kolbenstange in Kontakt kommen und Schéden
verursachen.
Die Kolbenstange und die Fihrungsstange werden mit einer

prazisen Toleranz gefertigt und selbst geringste Verformungen
kénnen Fehlfunktionen verursachen.

. Der Anschluss muss so erfolgen, dass StoBbelastung

und Last nicht einwirken, wenn eine externe Fiihrung
vorgesehen wird.
Verwenden Sie eine frei bewegliche Verbindung wie z.B. ein
Ausgleichselement.

r
Z

A\Achtung

8. Das Gehéause selbst nicht bei fixierter Kolbenstange

betreiben.

Dabei findet eine UbermaBige Lasteinwirkung auf die
Kolbenstange statt, die einen fehlerhaften Betrieb und eine
verkurzte Lebensdauer zur Folge hat.

9. Wird ein Antrieb betrieben, der an einer Seite fixiert und

10.

an der anderen Seite frei ist (Grundausfiihrung,
Flanschausfiihrung), kann die am Hubende verursachte
Vibration die Einwirkung eines Biegemoments auf den
Antrieb verursachen. Dies kann Schaden hervorrufen.
Verwenden Sie in einem solchen Fall ein Stiitzelement,
um die Vibration des Antriebsgehduses zu unterdriicken
oder verringern Sie die Geschwindigkeit, bis das
Antriebsgeh&use nicht mehr am Hubende vibriert.
Installieren Sie ebenfalls ein Befestigungselement, wenn Sie
das Antriebsgehduse bewegen oder wenn Sie einen
Langhub-Antrieb mit einem fixierten Ende horizontal
installieren.

Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn ein
Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.

Unter Anwendung eines Drehmoments verformt sich die
verdrehsichere Kolbenstangenfihrung und die Verdrehtoler-
anz geht verloren.

Siehe nachstehende Tabelle fur ungefahre Werte des zuléssi-
gen Drehmomentbereichs.

LEY32
1.4

LEY250
1.1

max. zulassiges
Drehmoment [N-m]

Bevor Sie eine Mutter oder ein Befestigungselement auf das
Kolbenstangengewinde schrauben, stellen Sie sicher, dass die
Kolbenstange vollstandig eingefahren ist, und setzen Sie
einen Schraubenschlissel an der Schlisselweite des
Uberstehenden Teils der Kolbenstange an. Achten Sie beim
Festziehen darauf, dass das Drehmoment nicht auf die
verdrehsichere Fuhrung wirkt.

Schrauben-

Kolbenstange

SVC



Al

Serie LEY

Elektrischer Antrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und
die Bedienungsanleitung fiir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Montage

|

|

Wartung

/A\Achtung

1. Halten Sie das Kolbenstangenende mit einem Schraubenschliissel 0.3.,
um ein Verdrehen der Kolbenstange zu verhindern. Wenden Sie beim

Festziehen der Schrauben fiir die Montage eines Werkstiicks, einer

Vorrichtung usw. das korrekte Anzugsdrehmoment innerhalb des
spezifizierten Bereichs an.
Andernfalls kommt es zu einer anormalen Reaktion des Signalgebers,
dem Spiel der internen Fiihrung und einem erhéhten Gleitwiderstand usw.

2. Verwenden Sie filir die Montage von Werkstiick und Gehause Schrauben
mit der korrekien Linge und ziehen Sie diese mit einem
Anzugsdrehmoment fest, das innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.

GroBere Anzugsdrehmomente der Schrauben als das empfohlene kdnnen
Fehlfunktionen verursachen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage verandern kann.

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-Innengewinde

H

Endbuchse

max. ] . )
Modell |Schraube Ensciaets | CShete

D o | Encuchse ]
LEY25| M8x1.25 | 125 13 17
LEY32| M8x1.25| 125 13 22

Fixiertes Werkstiick/Kolbenstangen-AuBengewinde (wenn "Kolbenstangen-AuBengewinde" gewhit wurde)

Kolbenstangenmutter Q

[T

Endbﬁ

i
AT Bel
NALSS S

Endklammer-
Einschraubtiefe

Fixiertes Gehduse/Gehuseunterseite mit Gewindebohrung (wenn 'Gehauseunterseite mit Gewindehohrung” gewahit wurde)

Modell Gewinde- Anzugsanrgﬁ.moment effektve Tiefe der | Schitisselwete
gréBe [N-m] Gewindelange [mm]| Endbuchse [mm]

LEY25| Mi4x15| 65.0 20.5 17

LEY32| M14x15| 65.0 20.5 22

Modell

Kolbenstangenmutter|

Einschraubtiefe
Befestigung am

Sctlisselweie mm] | L&nge [mm] |Kolbenstangenende [mm]
LEY25 22 8 min. 8
LEY32 22 8 min. 8

* Kolbenstangenmuttern sind inbegriffen.

4
]

Fixiertes Gehause/Vorderseite/Hinterseite mit

max. max.
Modell [Schraube inschraubtiefe

[N:m] [mm]
LEY25| M5x0.8 3.0 6.5
LEY32| M6x1.0 5.2 8.8

Gewindebohrung

hinten:

Modell [Schraube

max. max.

=

AWarnung

1. Unterbrechen Sie wahrend Wartungsarbeiten und dem
Austauschen des Produkts die Spannungsversorgung.

e Wartungsintervall

Fuhren Sie die Wartung entsprechend der nachstehenden Tabelle durch.

Intervall

Sichtprifung

Riemenpriifung

Modellauswahl

{

|

LEY

Inspektion vor der tdglichen Inbetriebnahme

Inspektion alle 6 Monate/250 km/5 Millionen Zyklen:

O

+ Wahlen Sie den Punkt aus, der am friihesten anwendbar ist.

¢ Punkte fir die Sichtpriifung
1. Lose Einstellschrauben, anormale Verschmutzung
2. Uberpriifung auf Beschadigungen und der Kabelverbindung
3. Vibration, elektromagnetische Storsignale

* Punkte fir die Riemenpriifung
Halten Sie den Betrieb unverziiglich an und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn der Riemen den unten genannten Zustand

aufweist.

Stellen

Sie auBerdem

sicher, dass

lhre

Betriebsumgebung und Betriebsbedingungen die fir das

Produkt spezifizierten Anforderungen erfillen.

a. Abnutzung des zahnférmigen Gewebes
Die Gewebefasern sind undeutlich. Kautschuk ist entfernt,
die Fasern verfarben sich weiBlich. Die Faserlinien werden
undeutlich.

b. Riemenseite 16st sich ab oder ist abgenutzt
Riemenecke nimmt runde Form an und ausgefranste
Fasern ragen heraus.

c. Riemen teilweise eingeschnitten
Der Riemen ist teilweise eingeschnitten. Fremdkoérper, die
von den Zahnen auBerhalb des eingeschnittenen Teils
erfasst werden, verursachen Beschéadigungen.

d. Vertikale Linie am Zahnriemen
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

e. Kautschukriickseite des Riemens ist weich und klebrig.

-h

3. Bei Montage des Hauptgehéuses und des Werkstiicks, bei
der Fixierung den folgenden Bereich der Ebenheit einhalten.

Eine nicht ausreichende Ebenheit des Werkstlicks bei
Montage auf dem Gehéuse, auf der Basis und sonstigen

(N-m) (mm)
LEY25| M5x0.8 3.0 8
LEY32| M6x1.0 5.2 10

+ auBer LEYUID

Teilen kann den Gleitwiderstand erhdhen.

Modell Einbaulage Ebenheit
LEYO | Gehause/Gehause unten O.r;amxm

ZS\NC

. Riss auf der Riemenriickseite
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AC-Servomotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfiihrung)

== _

"
| ¥

Inkremental-Encoder

serie LECSA

Kompatibler Inkremental-Encoder Serie LECSA
vom Kunden bereitgestellt Spannungsversorgung
Spannungsversorgung Regelelekironik
einphasig 24VDC
100 bis 120 VAC (50/60 Hz) Endstufe
200 bis 230 VAC (50/60 Hz) — y
| E o
e = 4= I
1 =
Regenerierungs- : - °
option [ === E g ~-=m—
m s USB-Kabel
Elektrischer Antrieb i -
i Z ; p vom Kunden bereitgestellt

-~

MR-Konfigurator
Installationssoftware

PC

O

Absolut-Encoder

serie LECSB

Kompatibler Absolut-Encoder Serie LECSB

vom Kunden bereitgestellt
Spannungsversorgung
einphasig
100 bis 120 VAC (50/60 Hz)
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

dreiphasig
200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

i

Regenerierungs- -
option

Elektrischer Antrieb| Batterie

el

T (inbegriffen)

MR-Konfigurator

Installationssoftware

Endstufe
- USB-Kabel
T § -

i
m:

RS-422-Kommunikation

S
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vom Kunden bereitgestellt

Modellauswahl 1
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AC-Servomotor-Endstufe (Impulseingang-Ausfiihrung)
Inkremental-Encoder

Serie LECSA C€

Absolut-Encoder

Serie LECSB

Bestellschlissel m i L
in e
LECS [A[1]-[S1 g
4
l — LECSA LECSB
Endstufe-Ausfiihrung
Impulseingang-Ausfihrung Motor Bestell-Nr.-Liste Wahlen Sie die Endstufe-Ausfiihrung und den kompatiblen
A (fr Inkremental-Encoder) Smoll  Ausfihrung  [Volumen| Encoder TN 2T AMf?t:r aus der nacl\r;lst:henden Kor\;bmatlonstabelle.
- - ndstufe-BestelNr. | Endstufe-Ausfiihrung otor ersorgungsspannung
Impulseingang-Ausfiihrun S1| AC-Servomotor (S2) | 100 W :
E F()fl'JrAbgolu?-Encoder) ’ S3| AC-Servomotor (S3) | 200 W Inkremental | | LECSAT-S1 | impuiseingang- | AC-Servomotor (52)! 100 bis 120 VAC
S5/ AC-Servomotor (S6) | 100 W LECSA1-S3| Ausfihrung |AC-Servomotor (S3)|  50/60 Hz
Versorgungsspannung ® |S7/| AC-Servomotor (S7)|200 W Absolut LECSA2-81 | (fir Inkremental- | AC-Servomotor (S2) (200 bis 230 VAC
LECSA2-S3| Encoder)  [ac_servomotor (S3)]  50/60 Hz
1| 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz
2 | 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz LECSB1-S5 | |mpulseingang- | AC-Servomotor (S6)|100 bis 120 VAC
LECSB1-S7| Ausfihrung | AC-Servomotor (S7)|  50/60 Hz
LECSB2-S5| (fiir Absolut- | AC-Servomotor (S6)|200 bis 230 VAC
LECSB2-S7| Encoden) AC-Servomotor (S7)|  50/60 Hz
Abmessungen
LECSA [
135 2 x 06 Befestigurjgsbohrung 40
(Stérke der Auflageflache 5)

HHHHHH =10000000000000 i

130
120

O o
[ ——
[ —
[ —
[ —
—
[ ——)
[ —
[
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[ —
[
[—

LECSB a 6 Befestigungsbohrung 40
’ 185 (Stérke der Auflageflache 4)
|
I_AD H =1 ©
Pl B
“I|| @“f cNe
CNP1 | |-
I g
E Cro :
4 © CNP2 | = ||| S
© N: ot P 8
Il !
D - o
- CN2
2 S0 —u B o
Il o
T —— ° It
Batteries1 <
= «1 Batterie inbegriffen.
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Inkremental-Encoder Serie LE CSA
Absolut-Encoder Serie LE CSB

I
©
2
)
. E
Technische Daten °
-
Modell LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 —
. Inkremental-Encoder 17-bit
kompatibler Encoder (Auflésung: 131072 p/rev)
Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)
Kt 7,13ssiger Spannungsbereich [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC >
Spannungsversorgung i
Nennspannung [A] 3.0 5.0 15 \ 2.4 |-
Steuerungs Steuerungs-Spannungsversorgung [V] 24 VDC °
Spannungsversorgung| 2utssiger Spannungsbereich firSteuerungs-Spannungsversorgung [V 21.6 bis 26.4 VDC g
Nennspannung [A] 0.5 -E
Paralleleingang 6 Eingange 9 —
Parallelausgang 4 Ausgénge %
max. Eingangspulsfrequenz [pps] 1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor) g
Einstellbereich fiir den Abschluss der Positionierung [Impuls] 0 bis +65535 (Impulsbefehleinheit) % (0]
. Fehler GiberméaBig +3 Umdrehungen D >=
Funktion - [T1]
Drehmomentgrenze Parametereinstellung -
Kommunikation USB-Kommunikation
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
L
Lagertemperaturbereich [°C] -20 bis 65 (kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation) g
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC) 8
Gewicht [g] 600 -
—
<
Modell LECSB1-S5 LECSB1-S7 LECSB2-S5 LECSB2-S7 (&)
kompatible Motorleistung [W] 100 200 100 200 "_',J
. Absolut-Encoder 18-bit
kompatibler Encoder (Auflésung: 262144 plrev) -
. ) ) dreiphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) o
Spannung [V] einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz) einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz) 8
Haupt- . . -
. . . . . dreiphasig 170 bis 253 VAC -l
St
romversorgung| zuldssiger Spannungsbereich [V] einphasig 85 bis 132 VAC einphasig 170 bis 253 VAC
Nennspannung [A] 3.0 [ 5.0 0.9 [ 1.5

Steuerungs-Spannungsversorgung [V]

einphasig 100 bis 120 VAC (50/60 Hz)

einphasig 200 bis 230 VAC (50/60 Hz)

Steuer-
Stromversorgung

2uldssiger Spannungsbereich fiir Steuerungs-Spannungsversorgung [V]

einphasig 85 bis 132 VAC

einphasig 170 bis 253 VAC

Nennspannung [A] 0.4 0.2
Paralleleingang 10 Eingange
Parallelausgang 6 Ausgénge

max. Eingangspulsfrequenz [pps]

1 M (bei Differential-Receiver), 200 k (bei offenem Kollektor)

Einstellbereich fiir den Abschluss der Positionierung [Impuls]

0 bis £10000 (Impulsbefehleinheit)

Fehler GiberméBig

+3 Umdrehungen

Funktion
Drehmomentgrenze

Parameter-Einstellung oder externe Analogeingangs-Einstellung (0 bis 10 VDC)

Kommunikation

USB-Kommunikaiton, RS422-Kommunikation*1

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [7%oRH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

-20 bis 65 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und Messerde: 10 (500 V DC)

Gewicht [g]

800

*1 USB-Kommunikation und RS422-Kommunikation sind nicht gleichzeitig moglich.
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Serie LECSA
Serie LECSB

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSA

LECSA OO0

Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung
einphasig 200 bis 230 VAC oder einphasig

100 bis 120 VAC

Regelelektronik-Spannungsversorgung

24VDC

Kurzschlussschutz - ~~ =~~~ '

@§<c

Detektor

NI

Motor

|Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1

xZubehor

Anschlussbezeichnun

Funktion

Angaben zur Funktion

S

Schutzerde (PE)

Muss Uber die Erdungsklemme des Servomotors und die Schutzerdung (PE)
des Bedienpults geerdert werden, nachdem diese angeschlossen wurden.

Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.

a Hauptschaltkrets- LECSAA1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 H
: einphasig is , z
Lo | SPaNNuUNGSVersorgung | | Ecsao: ginphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz
P Klemme flir den Anschluss des externen Bremswiderstands
externer LECSA [0-S1: Kein Anschluss erforderlich
B id d LECSA [0-S3, S4: Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.
c remswiderstan « st fir die "Modellauswahl" des externen Bremswiderstands
erforderlich, an diese Klemme anschlie3en.
U Servomotorleistung (U)
) Servomotorleistung (V) | Anschluss an Motorkabel (U, V, W)
W Servomotorleistung (W)

|Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2

xZubehor

Anschlussbezeichnun Funktion Angaben zur Funktion
o4 Spannungsversorgung| 24-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik (24 VDC),
Regelelektronik (24) | die die Endstufe versorgt.
0 Spannungsversorgung | 0-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik (24 VDC),
Regelelektronik (0) | die die Endstufe versorgt.
r
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Inkremental-Encoder Serie LE CSA
Absolut-Encoder Serie LE CSB

Verdrahtungsbeispiel Spannungsversorgung: LECSB

LECSB1-0

LECSB2-[]
Fur dreiphasig 200 VAC

NFB
dreiphasig—X%
200 bis .

einphasig 100
bis 120 VAC g

NFB

jTT T T T s s [

| ) "
1 externer Bremswiderstand !
| -

=T

Motor

@§<c

Detektor

Fur einphasig 200 VAC

NFB

230 VAC
>< I

| Spannungsversorgungsstecker Hauptschaltkreis: CNP1

*Zubehor

Anschlussbezelchning Funktion Angaben zur Funktion

L1 ) Die Spannungsversorgung des Haupt-Schaltkreises anschlieBen.

. Hauptschaltkreis- | LECSB1: einphasig 100 bis 120 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2
Spannungsversorgung | LECSB2: einphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2

L3 dreiphasig 200 bis 230 VAC, 50/60 Hz Anschlussklemme: L1, L2, L3

N externer Bremswiderstand | Nicht anschlieBen.

P4 leich d | Anschluss zwischen P1 und P2.

P2 Gleichstromdrosse (Zum Zeitpunkt der Lieferung angeschlossen.)

| Spannungsversorgungsstecker Regelelektronik: CNP2

xZubehor

Anshlussbezelchnung Funktion Angaben zur Funktion
P Anschluss zwischen P und D.
€ |externer Bremswiderstand Skzll;;nf[]Zreclitigu"rll}l((t)gglﬁaﬂgwgﬁvgd%gggizm?r? eBr:é)mswiderstand erforderlich,
D an diese Klemme anschlieBen.
L11|Regelelekronik-Spannungsversorgung (24 VDC)|24V-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik (24 VDC), die die Endstufe versorgt.
L21  |Regelelekronk-Spannungsversorgung (0VDC)| OV-Seite der Spannungsversorgung der Regelelektronik (24 VDC), die die Endstufe versorgt.

Motorstecker: CNP3

«Zubehor

Anschlussbezeichnung

Funktion

Angaben zur Funktion

U Servomotorleistung (U)
V Servomotorleistung (V)

w Servomotorleistung (W)

Anschluss an Motorkabel (U, V, W)

N

SVC

einphasig —X
200 bis % }
Motor 230 VAC
1 externer Bremswiderstand 3
CN2 Detektor

L1

L2

L3

P1

P2

(@]

L11
L21

CN2

@§<c

Motor

Detektor

Anm.) Bei einphasig, 200 bis 230 VAC, muss die Spannungsversorgung an die Klemmen L1 und L2 angeschlossen werden. Ohne Anschluss bleibt die Klemme Ls.
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Serie LECSA
Serie LECSB

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSA

LECSA OO0

SPS
FX3u-CICIMT/ES (Hersteller:
Mitsubishi Electric)

L

max. 2 m Anm. 5)

-

t Ausfall Anm. 3)

elektromagnetisches
Bremsverriegelungssystem

A-Phasen-Impulsdetektor
(Differenzleitungsantrieb)

B-Phasen-Impulsdetektor
(Differenzleitungsantrieb)

Z-Phasen-Impulsdetektor
(Differenzleitungsantrieb)

Anm. 1)

s

S/S
24V LECSA
oV Anm.4)  Anm.4)
Spannungs- L Anm. 2) CN1 CN1 N
versorgung 24 VDC picom| 1 -
Folgesteuerungs- N orc| 2 9 | ALM RA1 -
anlage Y
ocom! 13 12 |MBR RA2
Y000 [V‘/@[ PP | 23
COM1 [i =
Y010 s NP | 25
CoM3 [1 | /‘ ' max. 10 m
1 15 [ [
Y004 R E—— CR| 5 16 | LAR [ = —
Com2 [/‘ 17 | 1B | i
- ‘/ - 18 | LBR [~ = 5
XOoo o INP_ | 10 19 | LZ l/ =
4—?—[ 20 | LZR = i
XOo [: —= ™ RD 11 14 LG _'ﬁ 777777777777 =
XOoO — ‘/ — OP | 21 Platte| SD
o~ - LG | 14
RN T
& SD |Platte
Anm. 4)
CN1
erzwungener Stopp \’1\ EM1| 8
Servo ON SON| 4
Reset /J RES| 3
Hubende Vorwértsdrehung R LSP | 6
Hubende Rickwartsdrehung R LSN| 7
max. 10 m
PC
LEC-MR-SETUP221
USB-Kabel CN3
L
@ CNP1

Steuerung gemeinsam

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie den Stecker der Hauptschaltkreis-Spannungsversorgung fiir die Schutzerde-Klemme des
Servoverstarkers (CNP1) an die die Schutzerde (PE) der Schalttafel.
Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +10% 200 mA uber eine externe Quelle zufiihren. 200 mA ist der Wert, wenn alle E/A-Befehlssignale
verwendet werden und die Reduzierung der Anzahl der Eingdnge/Ausgénge kann die Stromkapazitat verringern. Siehe "Bedienungsanleitung” fur
den fiir die Schnittstelle erforderlichen Strom.
Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgeldst), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.
Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind im Servoverstarker angeschlossen.
Anm. 5) Fir den Befehlsimpulseingang mit offenem Kollektor. Bei Verwendung einer Positioniereinheit mit Differenzleitungsantrieb ist der Wert max. 10 m.
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Inkremental-Encoder Serie LE CSA
Absolut-Encoder Serie LE CSB

Verdrahtungsbeispiel Steuerungssignal: LECSB

LECSB -1
LECSB
Positioniereinheit QD75D 24 \VDC Anm. 2)
(Hersteller: Mitsubishi Electric) A'E"N‘;)
‘eni | 21 |picom
Pt Ausfall Anm. 3)
DICOM| 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM| 14 DOCOM| 46 Pt Nulldrehzahl-Erfassung
CLEAR | 13 CR | 41 il e Pt rDrehmomentgrenze
1
RDYCOM | 12 25 | TLC RA3 |
READY | 11 RD | 49 Pt Abschluss der Positionierung
PULSEF + | 15 PP | 10 24 | INP RA4
PULSEF-| 16 PG | 11
PULSER+| 17 NP | 35 __max.10m _
PULSER-| 18 NEIN| 36 4 LA ‘@T l/ Y A-Phasen-Impulsdetektor
PGO 9 LZ 8 5 |LAR (- — 1~ (Differenzleitungsantrieb)
PGO COM| 10 LZR| 9 6 LB : % ‘/ : % B-Phasen-Impulsdetektor
LG 3 7 | LBR — - (Differenzleitungsantrieb)
SD |Platte J‘é&l:::::’:’” - Steuerung gemeinsam
max. 10 m Anm.5) 34 | LG % - ‘V{ Steuerung gemeinsam
33 | OP —— Z-Phasen-Impulsdetektor
1 P15|:§}‘L A (offener Kollektor)
Platte| SD
max. 10 m Anm. 4) max.2m
CN1
Not-Ausschaltung \’1\ EMG | 42
Servo ON SON| 15 Anm. 4)
Reset — RES | 19 CN6
Proportionssteuerung > PC | 17 3 |[MO1——m +10 VDG Analogmonitor 1
Grenze externes Drehmoment TL 18 1 LG 4*%_10\”30
+ .
Hubende Vorwértsdrehung T~ LSP | 43 2 | MO2 - Analogmonitor 2
Hubende Rickwartsdrehung T~ LSN | 44 max.2m
Einstellen oberer Grenzwert DOCOM} 47
Analoadreh X T ~ 2 Ip15R| 1
nalogdrehmomentgrenze ﬁ D L
+10 V/max. Drehmoment 7 | ! P T_IE: z;
NN %
SD |Platte
max.2m
PC
LEC-MR-SETUP221
CN5
B USB-Kabel F]
L
PE Anm. 1)

Anm. 1) Um Stromschlage zu vermeiden, schlieBen Sie die Schutzerde-Klemme des Servoverstarkers an die die Schutzerde (PE) der Schalttafel.

Anm. 2) Bei Schnittstellenverwendung 24 VDC +10% 300 mA uber eine externe Quelle zufiihren.

Anm. 3) Der Fehler (ALM) ist unter normalen Bedingungen eingeschaltet (ON). Wenn er ausgeschaltet ist (OFF) (Alarm wird ausgel6st), das Signal der
Folgesteuerungsanlage mithilfe des Folgesteuerungsprogramms stoppen.

Anm. 4) Die Signale mit demselben Namen sind im Servoverstérker angeschlossen.

Anm. 5) Fur den Befehlsimpulseingang mit Differenzleitungsantrieb. Mit offenem Kollektor betragt der Wert max. 2 m.
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Serie LECSA
Serie LECSB

Optionen

Motorkabel, Motorbremsenkabel, Encoderkabel
LE-CSM-0: Motorkabel

LE-CS[M]-[S] R ————

Motor Steckerrichtung

| S | AC-Servomotor | A | Achsenseite (30) L
B |Gegen-Achsenseite

(137

LE-CSB-: Motorbremsenkabel

Kabelinhalt Kabelldnge (L) [m] )
M Motorkabel 2 2 § f Y f
B | Motorbremsenkabel 5 5 Aat i ’ o
E Encoderkabel A 10 (29.6) L
Kabelt
Ll LE-CSE-[1J: Encoderkabel

S Standardkabel

R Robotikkabel &
i S .
(30) | L

E/A-Stecker LE-CSNA LE-CSNB

LE-C[SNA| B Lo
B

u
e |

Endstufen-Ausfiihrung

SNA | E/A-Stecker (LECSA ) Ll

SNB | E/A-Stecker (LECSB )

52.4

- == -
37.2

39 39

externer Bremswiderstand
LEC-MR—-RB-

externer Bremswiderstand
032 1.) fir Motortype S2 ; S6 empfohlen
12 |2.) fur Motortype S3; S4; S7; S8 empfohlen

= Bestatigen Sie den zu verwendenten externen
Bremswiderstand in der “Modellauswahl”.

06 Befestigungsbohrung
LA

v

(12)
I
()

144

4
156
168

Abmessungen [mm] ®

Modell LA | LB | LC | LD
LEC-MR-RB-032 | 30 119 99 | 1.6 )
LEC-MR-RB-12 40 169 | 149 | 2 ]

20)| LC Lb . :Eﬁ ©
LB

12
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Optionen

Inkremental-Encoder Serie LE CSA
Absolut-Encoder Serie LE CSB

MR-Konfigurator (Einstellsoftware, japanische Version)

LEC-MR-SETUP221

= MRZJW3-SETUP221 hergestellt von Mitsubishi Electric.

Informationen zur Betriebsumgebung und Aktualisierungen finden Sie auf der Webseite von Mitsubishi Electric.

Kompatibler PC

Verwenden Sie bei Verwendung des MR-Konfigurators (Einstellsoftware) einen PC, der
mit IBM PC/AT kompatibel ist und die folgenden Betriebsbedingungen erfillt.

Systemvoraussetzungen Hardware

Gerat

MR-Konfigurator (Einstellsoftware)
LEC-MR-SETUP221

Anm. 1)
Anm. 2)
Anm. 3)

PC

(O

Windows®98, Windows®Me, Windows®2000 Professional,
Windows®XP Professional/Home Edition,
Windows Vista® Home Basic/Home Premium,
Business/Ultimate/Enterprise
Windows®7 Starter/Home Premium/Professional/

Ultimate/Enterprise
mit IBM PC/AT kompatibler PC (japanische Version)

freier
Festplattenspeicher

min. 130 MB

Kommunikations-
schnittstelle

USB-Anschluss verwenden

Anzeige

Auflésung min. 1024 x 768
muss Uber High-Colour-Anzeige verfligen (16 bit)
zum AnschlieBen an den o.g. PC

Tastatur

zum AnschlieBen an den o.g. PC

Maus

zum AnschlieBen an den o.g. PC

Drucker

zum AnschlieBen an den o.g. PC

Kommunikationskabel

LEC-MR-J3USB

Anm. 1) Windows, Windows Vista, Windows 7 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA und/oder weiteren Landern.

Anm. 2) Der korrekte Betrieb der Software ist davon abhéngig, welchen PC Sie verwenden.
Anm. 3) Nicht kompatibel mit 64-bit Windows® XP und 64-bit Windows Vista®.

USB-Kabel (3 m) fiir Einstellsoftware

LEC-MR-J3USB

Batterie

LEC-MR-J3BAT

N
-
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Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Handhabung

AWarnung

. Stellen Sie sicher, dass die spezifizierte Spannung

. Das

. Installieren

angelegt ist.

Andernfalls kann es zu Funktionsstérungen und Beschadigungen
kommen. Ist die zugefiihrte Spannung niedriger als die spezifizierte
Spannung, wird die Last moglicherweise aufgrund eines internen
Spannungsabfalls der Endstufe nicht bewegt. Bitte Uberpriifen Sie vor der
Verwendung die Betriebsspannung.

Produkt nicht auBerhalb der
Betriebsbereichsgrenzen betreiben.
Andernfalls kénnen Brand, Funktionsstérungen oder Beschédigungen
des Antriebs die Folge sein. Bitte Uberprtifen Sie vor der Verwendung die
Technischen Daten.
Sie
Notausschaltkreis.
Bitte installieren Sie den Notausschalter auBerhalb des Gehéuses, damit
der Anlagenbetrieb unverziiglich unterbrochen und die Stromversorgung
abgeschaltet werden kann.

angegebenen

auBerhalb des Gehduses einen

. Um durch einen Ausfall verursachte Schaden und Fehlfunktionen

der Endstufe und der Peripheriegerdte zu vermeiden, ist es
sinnvoll, vor dem Einsatz ein Sicherheitssystem (Systembackup)
vorzusehen, wie z.B. Multiplexing der Bauteile und Anlage,
ausfallsicheres System usw.

. Wird bei unerwartet hoher Wérme- oder Rauchentwicklung

bzw. Feuerfangen usw. der Endstufe die Gefahr von
Personenschéden befiirchtet, ist sofort die Spannungszufuhr
fiir das Produkt und das System abzuschalten.

Handhabung

AWarnung

. Das Innere der Endstufe und der Peripheriegerate
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nicht beriihren.
Dies kann zu Stromschlag oder Schaden an der Endstufe fihren.

. Das Produkt nicht mit nassen Handen in Betrieb

nehmen oder einstellen.
Es besteht die Gefahr eines Stromschlags.

. Beschadigte Produkte oder Produkte, die nicht liber

alle Bauteile verfiigen, diirfen nicht verwendet werden.
Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

.Verwenden Sie ausschlieBlich die spezifizierte

Kombination von elektrischem Antrieb und Endstufe.
Andernfalls kénnen Antrieb oder Endstufe beschadigt werden.

. Achten Sie darauf, nicht von dem Werkstiick erfasst oder

geschlagen zu werden, wahrend sich der Antrieb bewegt.
Es besteht Verletzungsgefahr.

. Die Spannungsversorgung bzw. das Produkt erst

einschalten, wenn der Bereich, in dem sich das
Werkstiick bewegt, fiir sicher erklart wurde.
Die Bewegung des Werkstiicks kann einen Unfall verursachen.

. Das Produkt im eingeschalteten Zustand und lber

einen gewissen Zeitraum nach dem Ausschalten der
Spannungsversorgung nicht beriihren, da es heiB ist.
Aufgrund der hohen Temperaturen besteht Verbrennungsgefahr.

. Uberpriifen Sie die Spannung vor Installations-,

Verdrahtungs- und Wartungsarbeiten mindestens 5
Minuten nach Abschalten der Spannungsversorgung
mithilfe eines Multimeters.

Es besteht Stromschlag-, Brand bzw. Verletzungsgefahr.

AWarnung

9. Statische Elektrizitit kann Fehlfunktionen verursachen

10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

oder die Endstufe beschadigen. Die Endstufe im
angeschlossenen Zustand nicht beriihren.

Wenn Sie die Endstufe im Rahmen von Wartungsarbeiten
beruhren, treffen Sie ausreichende MaBnahmen zur Eliminierung
statischer Elektrizitat.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, in denen die
Luft Staub, Pulverstaub, Wasser, Chemikalien oder Ol enthalt.

Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder zu
Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht im Wirkungsbereich von Magnetfeldern
einsetzen

Andernfalls kann es zum Ausfall
Fehlfunktionen kommen.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit entziindlichen,
explosiven oder dtzenden Gasen einsetzen.
Dies kann zu Branden, Explosionen oder Korrosion fiihren.

Strahlungswérme, die von starken Warmequellen wie
Ofen, direkter Sonneneinstrahlung usw. ausgeht, darf
nicht auf das Produkt einwirken.
Dies kann einen Produktausfall
Peripheriegeréte verursachen.

Setzen Sie das Produkt keinen Warmeschwankungen aus.
Dies kann einen Produktausfall der Endstufe oder der
Peripheriegerate verursachen.

Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, an
denen Spannungsspitzen erzeugt werden.

Wenn sich Geréte, die Spannungsspitzen erzeugen (z. B.
elektromagnetische Heber, Hochfrequenz-Induktionséfen, Motoren
usw.) in der Néhe des Sensors befinden, kann dessen interner
Schaltkreis beschadigt oder zerstért werden. Vermeiden Sie
Spannungsspitzen und achten Sie auf ordnungsgemafe Verdrahtung.

Das Produkt nicht in Umgebungen mit Vibrations- und
StoBeinwirkungen installieren.
Andernfalls kann es zum Ausfall
Fehlfunktionen kommen.

Wenn eine Last, die Spannungsspitzen erzeugt (z. B.
ein Relais oder ein Elektromagnetventil), direkt
angesteuert werden soll, verwenden Sie ein Produkt,
das Spannungsspitzen selbststédndig unterdriickt.

des Gerats oder zu

der Endstufe oder der

des Gerats oder zu

|

Installation \

/AWarnung

1. Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerate

auf feuerfestem Material.
Bei einer direkten Installation auf bzw. in der N&he von
entzindlichem Material kann ein Brand entstehen.

2. Das Produkt nicht an einem Ort installieren, an dem es

Vibrations- und StoBkraften ausgesetzt ist.
Andernfalls kann es zum Ausfall des Gerats oder
Fehlfunktionen kommen.

Zu

3. Die Endstufe vertikal an einer vertikalen Wand montieren.

Die Entllftungsoffnung des Controllers nicht abdecken.

4. Installieren Sie die Endstufe und die Peripheriegerite

auf einer ebenen Fléache.

Eine verzogene oder unebene Montageflache kann eine
UberméBige Krafteinwirkung auf das Geh&use usw. und somit
Probleme verursachen.

% S\NC
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Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

Betriebsanleitung fiir Sicherheitshinweise fiir Elektrische Antriebe.
Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

|

Spannungsversorgung |

|

Wartung

A\ Achtung

1..Verwenden Sie eine Spannungsversorgung, die keine

Spannungsspitzen erzeugt.
Sind die Spannungsspitzen hoch, sehen Sie entsprechende
Vorkehrungen vor.

2. Treffen Sie geeignete MaBnahmen zum Schutz vor

Spannungsspitzen. Fiihren Sie die Erdung der
Funkenléschung getrennt von der Erdung der
Endstufe und der Peripheriegeréte aus.

|

Elektrischer Anschluss

1. Die Endstufe

/A Warnung

wird beschédigt, wenn der Endstufen-
Servomotorleistung (U, V, W) eine handelsiibliche
Spannungsversorgung (100V/200V) hinzugefiigt wird. Priifen
Sie bei eingeschalteter Spannungsversorgung, ob
Verdrahtungsfehler vorliegen.

2. SchlieBen Sie die Enden der Drahte U, V, W des Motorkabels

korrekt an die Phasen (U, V, W) der Servomotorleistung an.
Werden diese Drahte nicht korrekt verbunden, kann
der Servomotor nicht gesteuert werden.

|

Erdung

A Warnung

1. Stellen Sie die Erdung sicher, um ein Rauschen zu

verhindern.

SchlieBen Sie zur Erdung des Antriebs den Kupferdraht des
Antriebs an die Schutzerde-Klemme (PE) der Endstufe

und schlieBen Sie den Kupferdraht der Endstufe

tiber die Schutzerde-Klemme (PE) der Schalttafel an die
Erdung an. Diese dirfen nicht direkt an die
Schutzerde-Klemme’ (PE) der Schalttafel angeschlossen
werden

Schalttafel
Endstufe
| S
5o | ]
PE-Klemme J Antrieb

g

2. Fur den eher unwahrscheinlichen Fall, dass die Erdung

Stérungen verursacht, kann sie entfernt werden.

N

SVC

. Die Endstufe

AWarnung

. Filhren Sie regelméBige Wartungsarbeiten durch.

VergeW|ssern Sie sich, dass sich Kabel und Schrauben nicht
geldst haben.

Lose Schrauben oder Kabel kénnen zu Funktionsstdrungen
fahren.

. Fiihren Sie nach Beendigung der Instandhaltungsarbeiten

einen geeigneten Funktionstest durch.

Nehmen Sie im Falle eines fehlerhaften Betriebs der Anlage oder
der Maschinen eine Notausschaltung des Systems vor.
Andernfalls kann es zu einer unerwarteten Funktionsstérung
kommen und die Sicherheit kann nicht mehr gewahrleistet
werden. Fuhren Sie einen Notausschaltungstest durch, um die
Sicherheit der Anlage zu gewéhrleisten.

und die Peripheriegerate nicht
demontieren, modifizieren oder reparieren.

. Das Innere der Endstufe fern von leitfdhigen oder

entziindlichen Stoffen halten.
Es kénnen Brande verursacht werden.

. Den Isolationswiderstand und die Priifspannung an

diesem Produkt nicht prifen.

. Lassen Sie ausreichend Freiraum fiir Instandhaltungs-

arbeiten.
Sehen Sie den Aufbau so vor, dass ausreichender Platz flr
Wartungsarbeiten vorhanden ist.
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A\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschéden
schiitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte "Achtung”, "Warnung" oder "Gefahr" bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*1) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

|

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik

I A Achtuna: Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem I ISO 4413: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik
I J: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur | IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
| Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem | ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen
1 A Warnung . Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur 1 usw.
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
1 Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, |
I A Gefahr « die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge I
hat, wenn sie nicht verhindert wird.
i — |
/AWarnung AWarnung
1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitit des Produktes ist die 4. Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Person, die das System erstellt oder dessen Spezifikation Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
festlegt. folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:
Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen 1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung dber dessen Eignung fur einen Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen, Sonneneinstrahlung.
mit denen die Erflillung der spezifischen Anforderungen Uberprift wird. Die 2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Systemkonfiguration alle Maoglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
beriicksichtigen. Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend nicht fur die in d|eselm Katalog z?lufgeflghrtentéchmschen I?aten geeignet sind.
geschultem Personal betrieben werden. 3. Anwendungen, be! denen die Mogl|f:hkt_a|t von Schader} an Eersonen,
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgeméBer Handhabung geféhrlich Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und verlangen. . . o X
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend 4. Vgrwendung ',n Verr|ege|ungssyst_emen, die ein doppeltes Verrl?gelungssystgm
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden. mit m?chamscherl Scht}tzfunktlon zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.
3. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewéhrleistet ist.
1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgefiihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.
2. Soll das Produkt entfernt werden, Uberprifen Sie zunédchst die Einhaltung der
oben genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die
Druckluftversorgung aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die
produktspezifischen Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgfaltig.
3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder
Fehlfunktionen zu verhindern.
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