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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffihrung~~ C €
serie 11-LEFS ( Reinraum-Spezifikation |

( Reinraum-Spezifikation )ISO Klasse 4 (Klasse 10)| ’

¢ Integrierte Vakuumleitung

e Kann ohne Entfernen von
Gehauseteilen montiert werden

¢ Im Gehause integrierte

Linearfuhrung Vakuumanschluss

Vakuumabsaugung
minimiert die durch
Kugelumlaufspindel
und Fihrung bedingte
Partikelbildung.

[ Schrittmotor
Kugelumlaufspindel Serie 11-LEFS GréBe: 16, 25, 32,40 |

max. Nutzlast: 60 kg
Positioniergenauigkeit: +0.02 mm

AC-Servomotor (100/200/400 W)

Kugelumlaufspindel serie 11-LEFS GroBe: 25, 32, 40 J

¢ AC Servomotor (100/200/400 W)

¢ Verbesserte Leistung bei hoher Geschwindigkeit (max. 1.000 m/s)

o Kompatibel mit hoher Beschleunigung (5.000 mm/s?)

¢ Impulseingang-Ausfiihrung/CC-Link-Ausflihrung,
direkter Eingang/Ausfiihrung SSCNET Il

¢ Mit internem Absolut-Encoder
(Spezifikationen LECSB)




Serie 11-LEFS

PartikeriIdung_;smessmethode

Die Partikelbildungsdaten fiir die SMC-Reinraumserien werden mit dem folgenden Priifverfahren gemessen.

HTestverfahren (Beispiel)
Platzieren Sie die Probe in die Acrylharzkammer und betatigen Sie sie, wahrend gleichzeitig saubere Luft in gleicher Menge
wie die Ansaugleistung des Messinstrumentes (28.3 |/min) zugefilhrt wird. Messen Sie die Anderungen der
Partikelkonzentration Uber der Zeit, bis die Anzahl Zyklen den spezifizierten Punkt erreicht. Die Kammer wird in eine
Sterilwerkbank gesetzt, die der ISO-Klasse 5 entspricht.

HEMessbedingungen
inneres Volumen 28.31
Versorgungsluftqualitat | gleiche Qualitat wie Versorgungsluft fir Antrieb

Kammer

Laserstaubmonitor

EEERIE U (automatischer Partikelz&hler nach Lichtstreuverfahren)

Messinstrument -
kleinster messbarer

Partikeldurchmesser 0.1 pm
Ansaugleistung 28.3 I/min
Probenzeit 5 min
il 2L Intervallzeit 55 min
Probenvolumenstrom 14151
AN AN
— -
‘ Druckluftreirﬁgungssystem ‘
Reingas-Filter ~\ % ﬁ
Sterilwerkbank (geman ISO-Klasse 5) --
Iﬁ D Versorgungs- !
durchfluss 15 Vmin {>Vakuumentliiftung iber Vakuumanschiuss,
i %Laserstaubmonitor
L] (Ansaugleistung 15 I/min)

Partikelbildungsmesskreis

HBeurteilungsverfahren
Zur Berechnung der gemessenen Partikelkonzentation wird der akkumulierte, alle 5 Minuten vom Laserstaubmonitor erfasste
Partikelwert A" 9 in eine Partikelkonzentration pro 1 m® umgerechnet.
Fir die Bestimmung der Partikelbildungsrate wird die obere 95 %-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen
Partikelkonzentration (Durchschnittswert) berlcksichtigt, wenn jede Probe eine bestimmte Anzahl an Zyklen betétigt wird A" 2).
Die Linien in der Grafik zeigen die obere 95%-Konfidenzgrenze der durchschnittlichen Partikelkonzentration von Partikeln mit
einem Durchmesser innerhalb des horizontalen Achsenbereichs.

Anm. 1) Probenvolumenstromrate: Anzahl an Partikeln in 75 | Luft
Anm. 2) Antrieb: 1 Millionen Zyklen

O
<



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung Serie 1 1'LEFS

Partikelbildungs-Kennlinien
Schrittmotor, Servomotor

11-LEFS16 Geschwindigkeit 500 mm/s

11-LEFS25 Geschwindigkeit 500 mm/s
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11-LEFS32 Geschwindigkeit 500 mm/s

11-LEFS40 Geschwindigkeit 500 mm/s

10000000
ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1000000 s
§~~
Ansaugleistung:‘\~
0 I/min Seeo
N, e
= 100000 S5 ~s
£ - Rt 199
£ F~eee ISO Klasse 5 (Klasse 100)
© ~
o S ~ Obergrenze
= 10000 &S “Eao
c ~ .o
o ~ ~n
= - See
© ‘~~ Sad
= ~
g e ISO Klasse 4 (Klasse 10)
S 1000 *s~~<ZObergrenze
= Sss
5 Ansaugleistung: 20 I/min
100
Ansaugleistung: 30 I/min
10
1
0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

Partikeldurchmesser [pm]

10000000

ISO Klasse 6 (Klasse 1000) Obergrenze
1000000 ‘~/

§~~
-~

H ..
Ansaugleistung: e
0 I/min Sseo
N, s

100000 =

ISO Klasse 5
(KI?sse 100) Obergrenze

——
. "~-l

- . Ty
\J‘\nsauglelstun 120 /min TS~

E
©
=
= 10000 Pas e
c S u
2 T sl
5 [ 2
= ~
E) Ansaugleistung: .'\.. ISO Klasse 4 (Klasse 10)
é 1000} 40 I/min hL -.‘__(.)t.)ergrenze
g / RLL7Y8
& Ansaugleistung: 50 I/min

100

10

1

0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6

Partikeldurchmesser [pm]




Serie 11-LEFS

Partikelbildungs-Kennlinien
AC-Servomotor (100/200/400 W)

11-LEFS25 Geschwindigkeit 900 mm/s

11-LEFS32 Geschwindigkeit 1000 mm/s
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11-LEFS40 Geschwindigkeit 1000 mm/s
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindelantrieb/Serie 11-LEFS

Modellauswahl

Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor * Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Positionierungskraft von 100%.
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Serie 11-LEFS

Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)
Servomotor * Die folgende Grafik zeigt die Werte bei einer Positionierungskraft von 250 %.
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Zulassiges dynamisches Moment

Modellauswahl Serie 11'LEFS

* Diese Graphik zeigt den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks einen Uberhang in eine
Richtung aufweist. Wenn ein Uberhang des Lastschwerpunkts des Werkstticks in zwei Richtungen aufweist, prifen
Sie diese bitte anhand der Auswahlsoftware fiir elektrische Antriebe. http://www.smcworld.com
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung

Kugelumlaufspindel eepme

Schrittmotor

Servomotor

@elnraum Spezmkatlorﬂ

Serie 11-LEFS

LEFS16, 25, 32, 40

11- LEFS1

Reinraumserie

l 11 [Vakuumausf[]hrung‘

Bestellschlissel

CE

B-[100

S0 600 ééé&&

0 GroBe 9 Motor
16 Symbol Ausfihrun verwendbare GréBen kompatible
25 4 g LEFS16 | LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 Controller
32 LECP6
40 — Schrittmotor [ ] [ ) ® () LECP1
LECPA
A Servomotor A"™) [ ] [ — — LECA6
6 Steigung [mm]
Symbol| LEFS16[LEFS25]LEFS32]LEFS40 A\Achtung
Anm.) CE-konforme Produkte
A 10 12 16 20 ; " o L ) ) )
B 6 8 10 (D Die Erfilllung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF
5 mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde. Die EMV ist von der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fur
SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fiir das
e Hub [mm] Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.
@ Fur die Ausfihrung mit Servomotorwurde die Erfillung der EMV-Richtlinie mit der
1(_)0 190 Installation eines Stérschutzfilter-Sets geprift (LEC-NFA). Siehe den Katalog CAT.ES100-87
bis bis fir weitere Informationen zum Storschutzfilter-Set. Siehe LECA-Betriebsanleitung fiir
1000 1000 Informationen zur Installation.
« Siehe Tabelle der anwendbaren Hibe.
Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard/OFertigung auf Bestellung
Hub i
Modor 100|200 300 | 400 500|600 | 700 | 800|900 1000 "*™P2er Huboerelch
LEFS16 ® ® & O |—|—|—|—|—|— 100 bis 400
LEFS25 ®e &® ¢ O/ O |—|—|—|— 100 bis 600
LEFS32 ® | ®© @ O | e O |0 |0 |—]|— 100 bis 800
LEFS40 — e @ O| @@ O|]O0O | @] OO 200 bis 1000

# Kann in 1-mm-Hubschritten gefertigt werden. Siehe herstellbarer Hubbereich.
Hube, die nicht oben angegeben werden, sind als Sonderanfertigungen erhéltlich. Fir Lieferzeiten
und Preise setzen Sie sich bitte mit SMC in Verbindung.

<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit
der des Controller-Typenschilds Ubereinstimmt.

\_ @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-E/A-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

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

Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller - siehe den Katalog CAT.ES100-87.)

Esw )

®

-

x Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smcworld.com/ herunterladen.

8



Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

(_ Reinraum-Spezifikation |

@Motoroption @Antriebskabellénge @E/A-Kabellénge
— ohne Motorbremse — ohne Kabel — ohne Kabel
B mit Motorbremse 1 1.5m 1 1.5 m*
3 3m 3 3m*
*
@ vakuumanschluss J 5 . J 5m
_ links 8 8m # Wenn “ohne Controller” fir Controller-
R ht A 10 m* Ausflihrungen gewahlt wird, ist das E/A-Kabel
rechts B 15 m* nicht im Lieferumfang enthalten. Erfordernis fir
c 20 m* E/A-Kabel siehe Katalog CAT.ES100-87 flr
m LECP6/LECAG und LECP1.
= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
R: rechts Siehe technische Daten unter Anm. 2) auf Seite 10.
i!’ — @ControlIer-Ausft‘]hrung*1 mControIIer-Montage
N "N L — ohne Controller — Schraubenmontage
= —: links 6N LECP6/LECA6 NPN D DIN-Schienenmontage*
6P | (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP #1 Nur erhltiich far die Controller-Ausfihrung
AN LECPA*2 NPN “6N”, “6P”, “AN” und “AP".
AP | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP #2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
@ Antriebskabel-Ausfiihrung®' 1N LECP1*2 NPN getrennt bestellen.
— ohne Kabel 1P |(programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
S Standardkabel*? #1 Nahere Angaben zu Controllern und
R Robotikkabel (flexibles Kabel) kompatiblen Motoren finden Sie in der

x1 Das Standardkabel ist bei fest installierter
Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fur
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

2 Nur erhdltlich fir die Motorausfihrung
“Schrittmotor”

Kompatible Controller

Auflistung der kompatiblen Controller.
2 Nur erhaltlich fur die Motorausfiihrung
“Schrittmotor”

Ausfiihrung mit Ausflihrung mit programmierfreie Impulseingang
Schrittdaten- Schrittdaten- Ausfiihrung Ausfiihrung '
Eingang Eingang ‘
Ausfithrung .I B
1 ﬂ‘_l
)
2 s /]
Serie LECP6 LECA6 LECP1 LECPA
Merkmale Werteingabe Der Betrieb kann ohne die Hilfe eines PCs | Mithilfe von Impulssignalen ist die Positionierung
Standard-Controller oder einer Teaching Box eingestellt werden. an jeder beliebigen Position mdglich.
kompatibler Motor Schrittmotor Servomotor Schrittmotor Schrittmotor
Parallel I/O
Steuerungsverfahren imale Anzahl Pa?"ﬁ'. Vo . 64 Positi maximale Anzahl an Impulseingang
maximale Anzahl an Schrittdaten: 64 Positionen Schrittdaten: 14 Positionen
Versorgungsspannung 24VDC
Referenzkatalog Katalog CAT.ES100-87 11-E573

SMC
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Serie 11-LEFS

( Reinraum-Spezifikation |

Technische Daten

Schrittmotor
Modell 11-LEFS16 11-LEFS25 11-LEFS32 11-LEFS40
Hub [mm] ) 100, 200, 300 100, 200, 300 100, 200, 300, (400) |200, 300, (400), 500, (600)
(400) (400), 500, (600) 500, (600, 700, 800) (700), 800, (900), (1000)
2 | Nutzlast [kg] 2 horiz?ntal 9 10 20 20 40 45 50 60
= vertikal 2 4 7,5 15 10 20 — 23
& Geschwindigkeit [mm/s] A2 | 10 bis 500 | 5bis 250 | 12 bis 500 | 6 bis250 | 16 bis 500 | 8 bis 250 | 20 bis 500 | 10 bis 250
5 max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
a Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
% Steigung [mm] 10 5 12 6 16 8 20 10
%’ StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] #"3 50/20
§ Funktionsweise Kugelumlaufspindel
*= | Fihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
MotorgroBe C28 042 \ 0056,4
- Motor Schrittmotor
£ | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Za Nennspannung [V] 24 VDC £10%
2 | Leistungsaufnahme [W] *™-9 22 38 50 100
E Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand [W] 5 18 16 44 43
© [ momentane max. Leistungsaufnahme [W] 9 51 57 123 141
Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
% g | Ausfiihrung A" 7 Motorbremse
S 8| Haltekraft [N] 20 39 78 | 157 108 [ 216 113 225
25| Leistungsaufnahme [W] -8 2.9 5 5 5
E 2 Nennspannung [V] 24 VDC £10%

> >
55
33

Anm.

Anm.
Anm.

Anm.

Anm.
Anm.

10

. 1) Hibe in () werden auf Bestellung gefertigt.
. 2) Die Geschwindigkeit ist von der Nutzlast abh&ngig. Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (FUhrung)" auf Seite 5. Wenn die Kabelldnge 5 m
Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.

3) 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.)
4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wé&hrend des Betriebs in der Einstellposition

angehalten wird.

6) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt bei Antrieb in Betriebszustand. Dieser Wert kann fur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

7) Nur mit Motorbremse

8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

O
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1'L EFS

( Reinraum-Spezifikation |

Technische Daten

Servomotor
Modell 11-LEFS16A 11-LEFS25A
100, 200, 300 100, 200, 300
Hub [mm] *? (400) (400), 500, (600)
Tl e e+
5 Geschwindigkeit [mm/s] "™ 2| 10 bis 500 | 5 bis 250 12 bis 500 | 6 bis 250
© | max. Beschleunigung/Verzégerung [mms?] 3000
8 | Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
% Steigung [mm] 10 5 12 6
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] #™ 50/20
S | Funktionsweise Kugelumlaufspindel
2 Flihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
MotorgréBe 128 142
c Motorleistung [W] 30 36
% Motor Servomotor (24 VDC)
?, Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)/Z-Phase
§ Nennspannung [V] 24 VDC +10%
E Leistungsaufnahme [W] A4 63 102
% Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (W] 9| horizontal 4/vertikal 9 horizontal 4/vertikal 9
momentane may, Leistungsaufnahme [W] 9 70 113
Controller-Gewicht [kg] 0.15 (Schraubenmontage), 0.17 (DIN-Schienenmontage)
5 | Ausfilhrung A7 Motorbremse
S &| Haltekraft [N] 20 | 39 78 157
§§ Leistungsaufnahme [W] A"-® 2.9 5
8= Nennspannung [V] 24VDC +10%
Anm. 1) Hube in () werden auf Bestellung gefertigt.
Anm. 2) Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)" auf Seite 6. Wenn die Kabell&dnge 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
Anm. 3) 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. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des Betriebs in der Einstellposition angehalten wird.
Anm. 6) Die momentane max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt bei Antrieb in Betriebszustand. Dieser Wert kann fiur die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.
Anm. 7) Nur mit Motorbremse
Anm. 8) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse.

Gewicht
Modell 11-LEFS16
Hub [mm] 100 200 300 (400)
Produktgewicht [kg] 0.90 1.05 1.20 1.35
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.12
Modell 11-LEFS25
Hub [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Produktgewicht [kg] 1.84 2.12 2.40 2.68 2.96 3.24
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.26
Modell 11-LEFS32
Hub [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)
Produktgewicht [kg] 3.35 3.75 4.15 4.55 4.95 5.35 5.75 6.15
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53
Modell 11-LEFS40
Hub [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Produktgewicht [kg] 5.65 6.21 6.77 7.33 7.89 8.45 9.01 9.57 10.13
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.53
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Serie 11-LEFS

(Reinraum-Spezifikation |

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

11-LEFS16

n x23.4

[mm]

3H9 (+8.025)

Modell

Tiefe 3

11-LEFS1601-100

i 11-LEFS1601-100B

106 | 180

34
o

== (1

S160-200

161-200B

206 | 280 200

100

D x 100 (=E)

40

—
—
:
i
m
il

160C-300

| B

1601-300B

306 | 380 300

(L)

11-LEFS1601-400

Kabellange ~ 250

11-LEFS1601-400B

406 | 480 |10 400

A (Schlitten-Verfahrweg) A2

37 (113.5)

@), |
|

)9 Hub

34)] (2.4) 65

42]

Ausgangsposition %

N .
204] \

usgangsposition] A4

Motorkabel (2 x 5)

\

Il i

™
(<)

o
<

@3H9 (+8.025)

e==

Vakuumanschluss M5 x 0.5 x 5

6.5
(72)

Tiefe 3
Bezugsebene fiir Gehdusetnontage ™ » 4 X M4 x 0.7

\ Gewindetiefe 6.4

40
24

4

L) 3 L)

yy

1

T
1
1
1
T

3H9 (+8A025) 15
Tiefe 3
Schritt- it &

motor EF <!

394

40
27

i

o
(8N

©
<

\M4 x 0.7

Gewindetiefe 7
(Masseanschluss)

Motoroption: mit Motorbremse

(155.5)

Kabelldnge ~ 250

120

Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die Hohe
der gegentiberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 2 mm ein (empfohlene Héhe: 5 mm).

Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen kann, wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Schiitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an,

11-LEFS25

enn die Richtung der Ruckkehr zur Ausgangsposition ge&ndert wurde.

3Hg (*§°%°

Tiefe 3

n x g4.5

48

120 10

35

| Dx120 (=E)
| B

(L)

Kabellédnge =~ 250

(52)

A (échlitten-Verfahrweg) Anm. 2)

52 (121.5)

(56)[54] Hub

54((56)]

N
4(2]

(- I

sgangsposition] ™4

Ausgangsposition

<
2]

.24

L 204]

T

Y =

Bezugsebene flir Gehdusemontage A" "

Gewindetisfe 8.5

\ Vakuumanschluss Rc1/8

@

=

b

[mm]

Modell
11-LEFS2501-100
11-LEFS25(1-100B
1-LEFS25-200

25(-200B
2501-300
2 B
2501-400
2501-400
11-LEFS2501-500B
11-LEFS25(1-600

5C-300
B

2501-500
25(1-6008

106 | 210

206 | 310 240

306 | 410 360

406 | 510 360

506 [ 610 |10 480

606 [ 710 |12 600

+0.025)

3Ho (*8

Motorkabel (2 x 25)

=

Motorbremsenkabel (¢3.5)

58

38

-

|

6.5

J re}
g N
t*@ﬂm

\M4 x 0.7

Gewindetiefe 8
(Masseanschluss)

Motoroption: mit Motorbremse

(166.5)

Kabelldnge = 250

15

L]
(=1
Servo- |§“u

===

- +—
motor i ;}

Anm.

Motorbremsenkabel (93.5)

1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Geh&dusemontage montieren, stellen Sie die Hohe

der gegenliberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der R-Anfrdsung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn er zurlick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.

Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Ruickkehr zur Ausgangsposition geandert wurde.

-~
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

( Reinraum-Spezifikation |

11-LEFS32

+0.030
n x 25.5 < .?_Hg( 2 ) Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der
iefe 5 . P ) 2
- - Bezugsebene fiir Gehausemontage montieren, stellen Sie die
o _ ‘ R B R [ B 7 Hohe der gegentiberliegenden Flache bzw. des Pins aufgrund
< = = der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein (empfohlene Hohe: 5 mm).
150 Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann,
wenn er zuriick zur Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher,
D x 150 (=E) 15 dass das am Schlitten angebrachte Werkstiick nicht die
B 15 Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schlittens behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
) Anm.4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung der Rtickkehr
(L) Kabelldnge = 250 70 zur Ausgangsposition geandert wurde.
(62) A (Schlitten-Verfahrweg) A2 62 (147.5) 28
10 || (66)i64] __Hub _ 64(66)) | oo (2,4) 65 |
42] [Ausgangsposition] “™ 9 Ausgangsposition 2[4] ;‘
B S S | | | |
= [mm]
ol g 14.9 Vakuumanschluss Modell L Al B D| E
Q Rc1/8 11-LEFS32(-100 387.5 1061230 4 | —| —
Motorkabel (2 x @5) 11-LEFS320J-100B| 439.5
o5Hg (+0930) 11-LEFS320-200 | 4875 |, T T [, 500
Bezugsebene fir Tiefe 5 (17202) Gewindetiefe 8 11;:Il-EEfSSé322I]D:§())gB gggg
Gehéusemontage Anm. 1) 4 X M6 X 1 42 < ( lbuIIIUSS) 11-LE :SSZD-';OOB 6395 306 | 430 6 2 300
~ \Gewindetiefe 9.9 N* ™ < 11-LEFS3200 200 687‘5
——— —H AEE.% 11-LEFS320-4008 | 7395 |4°|5%0| 8| 3 |40
- = ‘ 11-LEFS3201-500 787.5
‘ = e 11-LEFS320-5008 | 8395 | 026 |6%0| 10| 4 |60
8 wl,llsH9(5™)  Motoroption: mit Motorbremse 11-LEFS3201-600 | 8575 60617301 10 | 4 lsoo
Tiefe 5 (199.5) Kabellange = 250 11-LEFS32(1-600B | 939.5
: syl o] TS S el o |
Schrittmotor { Servomotor S ® — 11-LEFS320-800 | 10875
=) < = =1806|930| 14 | 6 |900
& & 11-LEFS320-800B | 1139.5
20 24 Motorbremsenkabel (3.5)
11-LEFS40
N x 06.6 6H9 (+8'030)
~ Tiefe 6 Anm.1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter
[ ) Verwendung der Bezugsebene fiir
© {T \ Gehédusemontage montieren, stellen Sie die Hohe
~ ) ) i der gegentberliegenden Flache bzw. des Pins
= aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein
150 15 (empfohlene Hehe: 5 mm).
D x 150 (=E) 60 Anm.2) Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich
B bewegen kann, wenn er zurlick zur
Ausgangsposition kehrt. Stellen Sie sicher, dass
das am Schlitten angebrachte Werkstick nicht die
(L) Kabellange ~ 250 Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des Schiittens
(86) A (Schiitten-Verfahrweg) *m-2 86 (170.5) 90 behindert.
Anm. 3) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.
13 3.1
(B0)i%8] T osm‘)ﬂmljzwmgsmsmoﬂms\ SEE0) 0 *‘M 61 Anm. 4) Die Zahl in Klammern zeigt an, wenn die Richtung
”4[2] . 3 2[4] g 65 der Rickkehr zur Ausgangsposition geéndert
” T u I | | : 1 0 wurde.
I oy 5
IS |} 12.9 Vakuumanschluss 8 )
8 Rc1/8 M4 x 0.7 [mm]
Gewindetiefe 8
Motorkabel (2 x @5) M I
Bomugsebenefir  o6H (" %*° (Masseanschluss) - od_e L |A|B E
. g ot (170) 11-LEFS40-200 561.5 9 2
% Tiete? 106 11-LEFS40C-200B | 6105 |%%|378) © 300
—_— 60 ELEF:IOD':CO 661.5
Gewindetiefe 18\ [\=—» | |8 11-LEFS400-300B | 7105|306 |478| 6 | 2 | 300
lﬁiﬁ’ P e % o] 11-LEFS4001-400 761.5
- - %@ 11-LEFS400-400B | 8105 4% [%78| 8 | 3 | 450
=t THLEFSHOS0. 16815 | /] 10| 4 | a0
N 6H9 (5.%°) 11-LEFS4001-600 9615 | el 10| 4 | 600
Tiefe 7 Motoroption: mit Motorbremse 11-LEFS40C1-600B | 1010.5
) 11-LEFS400-700 (10615 | "1™ [ o)
.5 (219.5) Kabelldnge ~ 250 11-LEFS400-700B | 1110.5
65 11-LEFS400-800 1161.5
S ° — 11-LEFS400-800B | 121055 | 506| 978| 14| 6 | 900
- S400-
; B i/ [
Motorbremsenkabel (93.3) 11-LEFS400-1000 :
20 Motorkabel (2 x 05 3 L 13615 1006[1178| 16 1050
otorkabel (2 x 05) 11-LEFSA40C-1.000B] 1410.5
Z 13
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlaufflihrung AC-Servomotor (100/200/400 W)

Kugelumlaufspindelantrieb/Serie 11-LEFS
Modellauswahl

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

= Die zuldssige Geschwindigkeit ist je nach Hub begrenzt.
Wahlen Sie diese unter Bericksichtigung der nachfolgend

AC-Servomotor genannten "zulassigen Hub-Geschwindigkeit' aus.
11-LEFS25/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
T N T T ] ,
— Steigung 8: LEFS25[1B \\Steigung 16: LEFS2501A —
£ 2 H SN g 2 Stei 8: LEFS2501B
% 1 = eigung 8:
8 1 — 8 15 I Bremswiderstand (501100 %)
R W Bremsviderstand (30100 %) — ERT !
: s —Stei‘gung 16: L‘EFSZSI_]A S~
I 1
0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS32/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
OO T T T T ] ; : 30 \
50 —Stei‘gung 10: LLIEFS:?ZDB Sl Bremswiderstand (50 %) o5 \
T 40— — > ~ 2 20[= Bremswiderstand 100°
= - Steigung 20: LEFS3201A - b Steigung 10: LEFS3208[ N\ IALILEEENIN)
© 30 © 15 N
= 20 Bremswiderstand (100 ° B 5 10 _—
pz4 pz4 -
10 5 Steifung 20: LEFS320]A
. . 1]
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
11-LEFS40/Kugelumlaufspindel
horizontal vertikal
70 40 \
60 NS Bremswiderstand (50 %) 35 \
— — 30
50
= 0 NG 2 2 AN - igersand (100%)
(7] (7]
© N & 20
¥ %0 A Bremswiderstand (100 %) 1= g 15 AN
= 2 Z 10 ~
10 5 —
0
% 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]

Erforderliche Bedingungen fiir "externen Bremswiderstand"
* externer Bremswiderstand erforderlich bei Einsatz des Produktes oberhalb der

Ausfiihrungen externen Bremswiderstand

"Bremswiderstandslinie" im Diagramm (getrennt zu bestellen). GroBe Modell
[Lesen des Diagramms] 11-LEFS25[] | LEC-MR-RB032
Erforderliche Bedingungen abhéngig von den Betriebsbedingungen. 11-LEFS32[] | LEC-MR-RB032
"Bremswiderstand (50 %)": Einschaltdauer 50 % und mehr 11-LEFS32D | LEC-MR-RB032
"Bremswiderstand (100%)": Einschaltdauer 100 %
Zulassige Hub-Geschwindigkeit
[mm/s]
Modell G- Steigung Hub [mm]
Servomotor Symbol|  [mm] bis 100 ‘ bis 200 ‘ bis 300 ‘ bis 400 bis 500 bis 600 bis 700 bis 800 bis 900 | bis 1000
A 12 900 720 540
1-Lers2s| ' °Y B s 450 %0 | 270
L0 (Motor-Drehzahl) (4500 U/min) (3650 U/min) | (2700 U/min)
200 W A 16 1000 1000 1000 1000 1000 800 620 500
11-LEFS32 B 8 500 500 500 500 500 400 310 250
6o (Motor-Drehzahl) (3750 U/min) (3000 U/min){(2325 U/min)|(1875 U/min)
400 W A 20 1000 940 760 620 520
11-LEFS40 60 B 10 500 470 380 310 260
(Motor-Drehzahl) (3000 U/min) (2820 U/min)| (2280 U/min)|(1860 U/min)|(1560 U/min)
14
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Zulassiges dynamisches Moment

Modellauswahl Serie 11'LEFS

AC-Servomotor
Beschleunigung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2  -------- 5000 mm/s2
2 | Lastiiberhangrichtung Modell
E m : Nutzlast [kg]
-2 | Me: zuldssiges dynamisches Moment [N-m]
@ | L :Uberhang zum Lastschwerpunkt 11-LEFS25S[] 11-LEFS32S[] 11-LEFS40S[]
< des Werkstiicks [mm]
1500 1500 1500
2= € e
Mep 2 £ 1000 —t E 1000 — E 1000 —k
7] - 2 - 1 - 3
m s - 3\ \ - 3\ - 2 I\
2|8 N N | N8
L 9| £ 500 AR N £ 500 LU N £ 500 P
O o | N ) . ) . N
c Q . ~ Qo " N Q o ~|
© D Foo ~< D .. ™~ ~L i) ) ~<
- Creed L] T Trerel
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Werkstuickgewicht [kg] Werkstuickgewicht [kg] Werkstiickgewicht [kg]
1500 1500 1500
g’ € € €
= Mey 3| £ 1000 —% N E 1000 —— E 1000 = <
= R 3| 3 4% \ 9 3\ \ 3 2 N
S| F—m g| 2 \ 2 \ & 4N
S| L2 o g g " N | € N
o e — 5| 5 500 s S 500 N S 500 TS
K= u_;H’ [l 5| 2 \\ o RN o RN
ﬁ. ! —J & D ... ...\\ D »...\..\\\ D LIS% .. ~<
0 0 0
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Werkstilickgewicht [kg] Werkstiickgewicht [kg] Werkstiickgewicht [kg]
1000 1000 1000
g? 5 800 t 800 t 800
S| E 3 3 a\
L3 ‘g 9 600 = 9 600 Q600 [
S 3 e :\ o p
Q| 8 400 S 400 [ g 400
)Mer c| £ ) £ \ g
[} [} [} A [} b
m = Qo Ke] -‘\ Q D
o ° 200 \ = 200 \ =} 200 Y
n RN N .
0 "--...___ 0 | 0 T ——
0 5 10 15 20 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 50 60
Werkstuickgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg] Werkstuckgewicht [kg]
1500 1500 1500
@ g T T
3| £ 1000 £ 1000 E 1000
| < < <
c| o - - )
?| @ 3 e g k
9| £ 500 £ 50 £ 50 =
2 2 3 2 2 N
m =g i) \ ) N ) RN
>Mep - e . \r:..,.,, T
0 0 0
= L4 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30
R Werkstlickgewicht [kg] Werkstuickgewicht [kg] Werkstickgewicht [kg]
=
?1>'> — 1500 1500 1500
=2 € € e
S| £ 1000 £ 1000 £ 1000
= [T7) 0 v
(] ] -l |
85 : <) 5 E
2|5 § ] ) \ ] }
< < ., < 2\
51§ 500 S 500 S 500 N
= __O __Q __Q *Q
m o i) . D D N
h)Mey e, e i
0 0 0
L5 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 10 20 30

Werkstuickgewicht [kg]

Werkstuckgewicht [kg]

Werkstuckgewicht [kg]
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11- LEFS|2

Reinraumseriel

l 11 [Vakuumausf[]hrung‘

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Ku gel um Ianspi ndel AC-Servomotor (100/200/400 W) [Reinraum-Spezifikation]

Serie 1 1-LEFS

LEFS25, 32, 40

Bestellschlussel

CE

100

&éé © o0 ééé&o

@ Kabelldnge A" 2

0 GroBe a Hub [mm] 9 Motoroption
25 100 100 — ohne Motorbremse — ohne Kabel
32 bis bis B mit Motorbremse 2 2m
40 1000 1000 5 5m
9 Motor « Siehe Tabelle der anwendbaren Hiibe. @ Vakuumanschluss®
inks Anm. 2) fir Encoder/Motor/
i = Motorb kabel
Symbol| Ausflihrung AT AntriebsgroBe kompanble R rechts otorbremsenkabe
[W] Treiber
S2* | AC-Servomotor| 100 25 LECSACI-S1 D |sowohl links als auch rechts @ Endstufen-Ausfiihrung
S3 (Inkremental- | 200 32 LECSA[I-S3 * Vakuumanschluss "D" bei Ansaugleistung kompatible | Versorgungs-
sS4 Encoder) 400 40 LECSA2-S4 von 50 I/min (ANR) und mehr auswahlen. Treiber spannung
SG* AC-Servomotor 100 25 LECSBD-S5, LECSCD-S5, LECSSC-S5 R: rechts - ohne Treiber
S7 (Absolut- 200 32 LECSBL-S7, LECSCL-S7, LECSSC-S7 \ A1 | LECSA1 |100Vbis 120V
S8 Encoder) | 400 40 |LECSB2-S8, LECSC2-88, LECSS2-58 m A2 | LECSA2 |200Vbis230V
* Motorausfiihrungen: Fir S2 und S6 ausschlieBlich, ist das kompatible T N B1 | LECSB1 100Vb}s120V
Suffix der Endstufe-Bestell-Nr. S1 und S5. —: links B2 | LECSB2 |200V bis 230V
© stei ( C1 | LECSC1 | 100VDisf20V
Steigung [mm] ) C2 | LECSC2 |200Vbis230V
Syn;bol LEFS25 | LEFS32 | LEFS40 S LECSS1 | 100V s 120V
12 16 20 S2 | LECSS2 | 200Vbis230
B 6 8 10 0 Antriebskabel-Ausfiihrung *™ "
« Tabelle der anwendbaren Hiibe @Standard/OFertigung auf Bestellung — ohne Kabel
Hub [mm] S Standardkabel @ E/A-Stecker
Modell 100(200|300|400|500(600|700|800 9001000 5 Robotikkabel — ohne Stecker
LEFS25 e el 0Ol |0 —|—-|—]— (flexibles Kabel) H mit Stecker
LEFS32 ® & 6 O | O|O0O|O0|— | — Anm. 1) Motorkabel und Encoderkabel sind
LEFS40 — el e®e|lole@e|lO0o|lO0O|@|lO| O inbegriffen. (Das Motorbremsenkabel
Anm.) Setzen Sie sich fir die Herstellung von Zwischenhiiben mit SMC in Verbindung. st coenfall ulnbeg“rlffenj venn “mit
Motorbremse" gewahlt wird.)
Kompatible Treiber
Impulseingang- _ | Impulseingang- CC-Link- % (Ausfiihrung
Ausfiihrung Ausfiihrung Ausfiihrung, SSCNET Il
(fiir Inkremental- & R’ﬂ (fiir Absolut- (fiir Absolut- (fur Absolut-
Ausfiihrung Encoder) ‘- Encoder) Encoder) Encoder)
o z
a7
Serie LECSA1, LECSA2 LECSB1, LECSB2 LECSC1, LECSC2 LECSS1, LECSS2
« kompatibel mit Inkremental-| ® kompatibel mit Absolut-Encoder mit 18-bit | + kompatibel mit Absolut-Encoder mit 18:bit * kompatibel mit Absolut-Encoder mit 18-bit
Encoder mit 17-bit * mit RS422-Kommunikationsanschluss |  Kompatibles Feldbusprotokoll: | e Das SSCNET Il Glasfaserkabel bietet eine verbesserte
Merkmale « Positionierfunktion (max. 7 (kompatibel mit Touch-Panel von CC-Link (Ver. 1.10) Fesigkeit gegeniber elektro-magnetischen Stirsignalen

Eingange)
* Servo-Einstellschalter

Mitsubishi Electric)
* analoger Eingang fiir Geschwindigkeits-
und Drehmoment-Befehl

Geschwindigkeitsdaten und
Betriebs-Start/Stopp

¢ Einstellung der Positionierdaten/

© Kompatibel mit dem Servosystem von Mitsubishi Electric
* Vereinfachte Verdrahtung und SSCNET -
Glasfaserkabel fiir einfaches AnschlieBen.

kompatibler Motor

AC-Servomotor

(Inkremental-Encoder) S2, S3, S4

AC-Servomotor
(Absolut-Encoder) S6, S7, S8

AC-Servomotor

(Absolut-Encoder) S6, S7, S8

AC-Servomotor
(Absolut-Encoder) S6, S7, S8

Versorgungsspannung

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

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

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

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

Referenzkatalog

Katalog CAT.ES100-87

11
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Technische Daten

Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung
Kugelumlaufspindel

Serie 11-LEFS

(Technische Daten Reinraum |

11-LEFS25, 32, 40 AC-Servomotor (100/200/400 W)

Modell 11-LEFS25S% 11-LEFS32S?% 11-LEFS40S*;
200, 300, (400), 500
Hub [mim) 7. % 200, (00 50, (500, (700) (200) (600} (700). 800, (600
(1000)
horizontal 20 20 40 45 50 60
Nutzlast [kg] A" 2 "
vertikal 8 15 10 20 15 30
bis 400 900 450 1000 500 1000 500
ﬁ 401 bis 500 720 360 1000 500 1000 500
g max. 501 bis 600 540 270 800 400 1000 500
s Geschwindigkeit | Hubbereich | 601 bis 700 — — 620 310 940 470
3 [mm/s] A9 701 bis 800 — — 500 250 760 380
2 801 bis 900 — — — — 620 310
2 901 bis 1000 — — — — 520 260
E max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000
8 | Positioniergenauigkeit [mm] +0.02
Steigung [mm)] 12 6 16 8 20 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] A4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel
Fihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
2 | Motorausgang/GréBe 100 W/J40 200 W/J60 \ 400 W/J60
2§ Motor AC-Servomotor (100/200 VAC)
%8 Encoder Motorausfuhfung S2, S3, S4: Inkremental-Encoder 17_—bit (Atfflésung: 131072 Impuls/Umdrehung)
° Motorausfiihrung S6, S7, S8: Absolut-Encoder 18-bit (Auflésung: 262144 Impuls/Umdrehung)
& ., | Ausfiihrung A™5 Motorbremse
gé Haltekraft [N] 131 255 197 385 330 \ 660
§§ Leistungsaufnahme bei 20°C [W] A" ©) 6.3 7.9 7.9
8= Nennspannung [V] 24 VDC o

>
5
3

Anm. 2)
Anm. 3)
Anm. 4)

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.
Anm.

5) Nur bei Wahl der Motoroption "mit Motorbremse".
6) Addieren Sie bei Antrieben mit Motorbremse die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse.

. 1) Setzen Sie sich fir die Herstellung von Zwischenhtiben, die nicht oben spezifiziert werden, mit SMC in Verbindung.
Siehe "Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)" auf Seite 14.
Die zulassige Geschwindigkeit ist je nach Hub unterschiedlich.

StofBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit

Gewicht
Modell 11-LEFS25
Hub [mm] 100 200 300 (400) 500 (600)
Produktgewicht [kg] 2.20 2.50 2.75 3.05 3.30 3.60
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.35
Modell 11-LEFS32
Hub [mm] 100 200 300 (400) 500 (600) (700) (800)
Produktgewicht [kg] 3.60 4.00 4.40 4.80 5.20 5.60 6.00 6.40
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70
Modell 11-LEFS40
Hub [mm] 200 300 (400) 500 (600) (700) 800 (900) (1000)
Produktgewicht [kg] 6.20 6.75 7.35 7.90 8.35 9.00 9.55 10.15 10.70
zus. Gewicht mit Motorbremse [kg] 0.70

O
g
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Serie 11-LEFS

(Reinraum-Spezifikation |

Abmessungen: Kugelumlaufspindel
3H9 ("5%%°)
11-LEFS25 nxots ol
<
\l M3
@ - - . - . - - -
.
™ 120
/%120 =E) 35 || 10 Motoroption: mit Motorbremse
B Spannungsversorgungskabel (26)
(L) (2.2) Motorbremsenkabel (24.5)
(52) A (Schitten-Verfahrweg) ™2 52 169 57.8 Encoderkabel (67)
10 | | (56) Hub (54) 38
© Z-Phasen-Erfassungsposition 1 3 | \ 209
)l oo" % | des Encoders #" |24 ‘
=i 8 = = || " @ &)
N
13.9 \ Vakuumanschidss-8c1/8 6 M4 x 0.7 ‘
10,028 Gewindetiefe 8
Bezugsebene fir ra3H9( 0 ) (102) Encoderkabel (27 (Masseanschluss)
Gehausemontage "™V Tiefe 3 64 Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Verwendung der
\ 4xM5x0.8 5 Spannungsversorgungskabel (26) Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, stellen Sie die
oot 8 B Hohe der gegeniberliegenden Fléche bzw. des Pins aufgrund der
- __\ Gewindetiefe 8.5 S 8 frésung auf min. 3 mm ein
H S 2 S empfohTene tohe: 5 mm).
- - - - I | i - -— Anm.2) Abstand, innefhato_dessen sich der Schiitten bewegen kann.
H = = = I Stellen Sie sicher, dasstias.am Schitien angebrachte Werkstiick
S 0 nicht die Werkstiicke und Anlagemim Umfeld des
© S| | 3Hg (*39%9) Schiitens behindert,
Ticfe 3 Anm.3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase
(mm] ausgehend vom Hubende der Motorseite.
Modell L A B n D E Modell L A B n
11-LEFS25000-100-0000001 389 11-LEFS250107-400-010101C1 689
11-LEFS2500-100B-00000] | 429 | 106|210 4 | — | — 11-LEFS25010-400B-000] | 729 | 406|510 8 | 3 | 360
11-LEFS25011-200-C101C101 489 11-LEFS25011-500-C101C101 789
11-LEFS25001-200B-0000 | 520 | 206 | 310 6 | 2 | 240 11-LEFS250]1-500B-0000 | 829 | 006 | 610 | 10 | 4 | 480
11-LEFS250101-300-01010101 589 11-LEFS25011-600-C10101C] 889
11-LEFS25001-300B-0000 | 629 | 506 | 410 8 | 3 | 360 11-LEFS25001-600B-0101] | 920 | 606 | 710 ] 12 | 5 | 600
0,030
11-LEFS32 N x 055 5H9 (*6%)
Tiefe 5 ©
o - - - o = =
()
150 Motoroption: mit Motorbremse
D x 150 (=E) 15[15 Spannungsversorgungskabel (g6)
B Motorbremsenkabel (24.5)
(L) (2.2)
10 [ (62) A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) ™2 62 201 70 Encoderkabel (#7)
(66) Hub (64) @ 48 231
(4) L Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders "™, 241 ~ @
o S Ta—" | ] 1 i " 3 ‘ o
N 40 gl L
(3]
2 3 14.9 \Vakuumanschluss R ! ‘ M4 x 0.7
M 75 Gewindetiefe 8
#5H9 (+8,030) (Masseanschluss)
. —_— (122) Anm. 1) Wenn Sie den elekirischen Antrieb unter Verwendung der
gﬁﬁﬁﬁgiﬂ A 1) Tiefe 5 70 Encoderkabel (07) Bezugsebene fiir Gehausemontage montieren, stellen
9 4 x M6 x 1 a2 Sie die Hohe der gegeniiberliegenden Flache bzw. des
X Gewindetiefe 9.5 3 Pins aufgrund der R-Anfrésung auf min. 3 mm ein
= 5 = —— - (empfohlene Hahe: 5 mm).
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen sich der Schiitten bewegen
‘ - = - B I T [ kann. Stellen Sie sicher, dass das am Schlitten
p angebrachte Werkstiick nicht die Werksticke und
! o o Anlagen im Umfeld des Schiittens behindert.
3 ”m" 5H9 (+o,oao) Anm. 3) Die erste Erfassungsposition der Z-Phase ausgehend
0 vom Hubende der Motorseite.
Tiefe 5 [mm] [mm]
Modell L A | B n D E Modell L A B E
11-LEFS320C11-100-0101010] 441 11-LEFS3211-500-C1010101 841
11-LEFS32000-100B-000 | 471 | 196|280 | 4 | — | — 11-LEFS32011-500B-J0] | 871 | 206 | 630 | 10 | 4 | 600
11-LEFS320101-200-1C1C1C] 541 11-LEFS320101-600-C1C1C1C] 941
11-LEFS32000-200B-0000 | 571 | 296|330 | 6 | 2 ]300 11-LEFS32010-600B-0] | o71 | 996 | 730 | 10 | 4 | 600
11-LEFS32001-300-0J01010] 641 11-LEFS32001-700-0J01010 1041
11-LEFS32010-300B-J0] | 671 | 200 | 430| 6 | 2 | 300 11-LEFS32010-700B-J00 | 1071 | /06 | 830 | 12| 5 | 750
11-LEFS32011-400-01010001 741 11-LEFS32011-800-01C1C1C1 1141
11-LEFS3200-400B-0000 | 771 | #06|530| 8 | 3 | 450 11-LEFS3200-800B-00000 | 1171 | 906 | 980 | 14| 6 | 900

18
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Elektrischer Antrieb/Mit Kugelumlauffiihrung .
Kugelumlaufspindel Serie 1 1'L EFS

( Reinraum-Spezifikation |

Abmessungen: Kugelumlaufspindel

11-LEFS40 6Ho (5
n x 06.6 Tiefe 6
\ ~
2 - - - = - -
e ——
150
D x 150 (=E) 60 15

(L) (3.1)

13 86 A (Schlitten-Verfahrweg: Hub + 6) A2 86 223.5

(90) Hub (88) 90
Z-Phasen-Erfassungsposition des Encoders ) ) 61

©| © e -
——et— | ©

b
' n
q\ © # ‘_00
[ - — - ©

T
12.9 Vakuumanschluss Rc1/8 iL M4 x 0.7

n
%
48.5

Gewindetiefe 8
(Masseanschluss)
Encoderkabel (27)

4 x M8 x 1.25
—_— 170
Bezugsebene fr Gewindsticfe 13 (170) Spannungsversorgungskabel (26)
A i 106
Gehausemontage A" ! 00
N i s D 3
ﬁ ) 5 1o e
A ¢
] ] 1 2\ | . ]
H ) ) © ;
~| 26H9 (+8,030)
Tiefe 7
6Ho (12°%)
Tiefe 7
Spannungsversorgungskabel (06)  Motoroption: mit Motorbremse
Motorbremsenkabel (¢4.5)
Encoderkabel (27) 2535
' ®
[mm]
Anm. 1) Wenn Sie den elektrischen Antrieb unter Modell L A B n D E
Verwendung der Bezugsebene fur _11-LEFS4000-200-010]00] 614.5 206 378 6 5 300
Gehéausemontage montieren, stellen Sie die Hohe _11-LEFS400101-200B-0ICICIC 644.5
der gegentiberliegenden Fliache bzw. des Pins 11 --E:?l 001C1-300-C1CI000] 714.5 306 478 6 5 300
aufgrund der R-Anfrasung auf min. 3 mm ein 11-LEFS40010-300B-0101000) 744.5
(empfohlene Héhe: 5 mm). 11-LEFS4000-400-00010001 814.5 406 578 8 3 450
Anm. 2) Abstand, innerhalb dessen sich der Schlitten 11-LEFS400-400B-0000 844.5
bewegen kann. Stellen Sie sicher, 11-LEFS40]0-500-00000001 914.5 506 678 10 4 600
dass das am Schlitten angebrachte Werksttick 11-LEFS400C101-500B-C1C1010] 944.5
nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld des _11-LEFS400101-600-C1C1C1C] 1014.5 606 778 10 4 600
Schlittens behindert. 11-LEFS400101-600B-1C1010] 1044.5
Anm. 3)Die erste Erfassungsposition der Z-Phase _11-LEFS40C1C1-700-01CICIC1 1114.5 706 878 12 5 750
ausgehend vom Hubende der Motorseite. 11-LEFS40010-700B-CI01C00] 1144.5
11-LEFS4001-800-C1001C] 1214.5
11-LEFS40011-800B-0] | 12445 | 0% | 978 | 14 6 900
11-LEFS400101-900-C1CI00C] 1314.5
11-LEFS4000-900B-000] | 13445 | 996 | 1078 | 14 9 00
11-LEFS400101-1000-0J01010] 1414.5
11-LEFS4000-1.000B-00010 | 14445 | 1906 | 1178 | 16 ’ 1050
P
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/A Sicherheitshinweise

e

Diese Sicherheitshinweise sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
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)*?) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

1) 1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfihrungsrichtlinien Pneumatik

| A A ht . Aphtung verweist auf eine Gefahr mit geringem 1 ISO 4413: Fluidtechnik — Ausflihrungsrichtlinien Hydraulik
| CNIUNG: 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)
1 . Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem 1 ISO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.
1 A Warnung = Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur 1
I Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird. I
1 . Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, 1
I A Gefahl' » die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge I
hat, wenn sie nicht verhindert wird.
e — |
A Warnung A Warnung
1. Verantwortlich fur 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 Gber dessen Eignung fir 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 Erfullung der spezifischen Anforderungen uberprift wird. Die 2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Erflllung 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 Freizeitgerdten eingesetzt werden oder mit
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der Lebensmitteln und Getrénken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
berlicksichtigen. Sicherheitsausristungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
2. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend nicht fur die in d|esgm Katalog @fge@hrtent@hmschen l?aten geeignet sind.
geschultem Personal betrieben werden. 3. Anwendungen, be{ denen die Mogllf:hkglt von Schadep an E’ersonen,
. . « - Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung geféhrlich verlangen.
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und . . L .
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, dirfen nur von entsprechend 4. Vgrwendung in Vernegelungssystgmen, die ein doppeltes Vernlz.agelungssystlem
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden. mit m?chanlsche( Scthzfunknon 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 gewahrleistet ist.
1. Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen dirfen erst
dann ausgeflihrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpriift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.
2. Soll das Produkt entfernt werden, tberpriifen Sie zundchst die Einhaltung der
oben genannten Sicherheitshinweise. Unterbrechen Sie dann die
Druckluftversorgung aller betreffenden Komponenten. Lesen Sie die
produktspezifischen Sicherheitshinweise aller relevanten Produkte sorgféltig.
3. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder
Fehlfunktionen zu verhindern.
r e ~
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