Elektrischer Schwenkantrieb Neu

“niedriger
Gehduses
querschnity

Grundausfﬁhruni (mm)
LER10 | 42

LER30 | 53
1 . LER50 | 68 Hohlwellen-Achse )}
3 u . Zur Unterbringung von
:i Prézisionsausfiihrung (mm) Kabeln und Leitungen
I der angebauten Geréte.
LERH10 | 49 ¢ [fje ]
LERH30 | 62 Eingebauter Motor)]
3 EERHS0| 75 . Platz sparend

O StoBfreier Antrieb/hohe Geschwindigkeiten @ Geschwindigkeit, Beschleunigung/

max. Geschwindigkeit: 420°/s (7.33 radss) Verzégerung und Position konnen

max. Beschleunigung/Verzégerung: 3.000°/s? (52.36 rad/s?) eingestellt werden. Max 64 Positionen
@ Positioniergenauigkeit: £0.05° @ Energiesparend

Genauigkeit am Anschlag: +0.01° =l Automatische Einsparung

(Schubsteuerung/mit externem Anschlag) von 40% der

Leistungsaufnahme nach
Stillstand des Schwenkantrigbes.

O Schwenkwinkel
320° (310°), 180°, 90°
Die Werte in Klammern beziehen sich auf die Ausflihrung LER10.

Einfache Einstellung

Die Datenkdnnen mit nur 2 Parametern eingestellt  mit Controller
werden: Position und Geschwindigkeit. mit Parametern voreingestellt
* Bei Verwendung einer Teaching B e

Grundaus- hohes Grundaus- hohes Grundaus- hohes

0.2 0.3

: ma Gt '
[Nm] et 5] genaviglet ]
10

Data +0.05
Step No. 30 0.8 1.2 420 280 (Ende: £0.01)*
Posn 50.00°
Speed 200°/s

50 6.6 10

Teaching-Box-Maske

\
= Wert gilt, wenn ein externer Anschlag montiert ist.

Serie LER 2 SNC
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Elektrischer Schwenkantrieb

( In Grundausfihrung und Prazisionsausfiihrung erhéltlich.)

Grundausfiihrung/LER Prazisionsausfiihrung/LERH

“.(Prazisionskugel-
lager

Die Verschiebung in Richtung der Radialschubkraft des Tisches wird verringert.

eingebauter
Schrittmotor

" Platz sparend

(Schwen ktISCh) -------
320° (310°), 180°, 90°

Die Werte in Klammern
beziehen sich auf die Ausfiihrung LER1 "

TN
=

hohes AL
Drehmoment - I8

Das Ubersetzungsverhéltnis ist
1:30 dank eines speziellen

Schneckengetriebes. Ein spe2|elles ~
Schneckengetriebe mit reduziertem
Spiel wird verwendet.

max. Drehmoment
kann gewahlt werden.

Handhilfsbetatigungs-

--------- schraube (beidseitig)
(N-m)
LER10 Der Schwenkbetrieb ist ohne
LER30 08 1.0 Spannungsversorgung mit der
LER50 6.6 10.0 Handhilfsbetatigung maéglich.

Einfacher Werkstiickanbau

@ Toleranz des Innen-und AuBendurchmesser
des Drehtisches: H8/h8

e Positionierbohrung

® Hohlwellen-Achse
Zur Unterbringung
von Kabeln und Leitungen <
der angebauten Gerate.

Elektrischer
Greifer

Serie LEH

|
Zur Austrichtung des @ositionierbohrun@
Werkstiicks mit der Schwenkachse

Positionieren der |
Schwenkrichtung |

Q—Iohlwellen-Achse

BaugréBe | 10 | 30 | 50

Hohlwellen-Achse| @8 | @17 | 220

Ubersicht 1
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Serie LER

Einfache Montage des Hauptgehauses

Positionierbohrung

H Montage mit Durchgangsbohrung

' ] Montagemaoglichkeiten
' i

|

|

Referenzdurchmesser
(Bohrung) ;¥L

[Referenzdurchmesser

(Zentrierzapfen)

B Gewindemontage

Positionierbohrung

Genauigkeit am Ende: +0.01°

90°-Spezifikation Anschlagbolzen ) 180°-Spezifikation
. g Einstellbereich +2° .

Elektrischer Greifer
Serie LEH

Schwenktransfer nach Greifvorgang Vertikale Anwendung: Keine Veranderung der
in Kombination mit einem Greifer Geschwindigkeit aufgrund von Lastschwankungen

Ubersicht 2
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( Systemkonstruktion

® Elektrischer Schwenkantrieb

Spannungsversorgung
fiir I/0-Signal
24 VDC

1 @ Controller* BEH

Antriebskabel® BE] @--
(Robotikkabel) -
Bestell-Nr.: LE-CP-[I |

Spannungsversorgung des Controllers“/ @ Spannungsversorgungsstecker
verwendbare KabelgréBen
AWG20 (0.5 mm?)

Die mit * markierten Komponenten sind
je nach Modellauswahl im Lieferumfang enthalten.

......... ® E/A-Kabel* BE1
Bestell-

Nr.: LEC-CN5-0

® Controller-Software ¥4
(Kommunikations-kabel, Umsetzer und
USB-Kabel sind inbegriffen.)
Bestell-Nr.: LEC-WA1

@ Teaching Box FEX]
(mit 3m-Kabel)
Bestell-Nr.: LEC-T1-3EGO

Kommunikations- @---------
kabel

--------- @ USB-Kabel

Umsetzer

Ubersicht 3
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Elektrische Antriebe von SMC

Elektrische Zylinder

Grundausfuhrung
Serie LEY

serie LEYG

mit Filhrungsstange <«

Axiale Motorausfiihrung
serie LEYCID

Baugrdfe Hub BaugroBe Hub BaugroBe Hub
16 | 50 bis 300 16 | 30 bis 200 16 | 50 bis 300
- tad ELE 25 | 50 bis 400 T®: 25 | 30 bis 300 25 | 50 bis 400
CAT.ES100-83 32 50 bis 500 09-E554 32 30 bis 300 y 32 50 bis 500
| /) /
Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung
Antrieb mit Antrieb mit Riemen)
Kugelumlaufspindel /‘ Serie LEFB e el
Serie LEFS :

BaugroBe,  Hub
16 | 100 bis 400
] 25 | 100bis600
CATES100-87 32 | 100 bis 800

&

BaugroBe]  Hub

16 | 300 bis 1000

. - 25 | 300 bis 2000
CATES10067 _ 32 |300bis2000 |

Elektrischer Kompaktschlitten

Rechtssymmetrische
Ausfilihrung
serie LESHCOIR

Ausfiihrung
serie LESHOL

Linkssymmetrische

Axiale Motorausfiihrung
serie LESHOID

BaugroBe Hub BaugroBe Hub BaugroBe Hub
8 50, 75 8 50, 75 8 50, 75
16 50, 100 , 16 50, 100 s 16 50, 100
CAT.ES100-78 25 50, 100, 150 09-E552 25 50, 100, 150 09-E565 25 50, 100, 150
Elektrische 2-Finger Greifer
Z-Typ (2 Finger) mit Staub- 2-Finger Greifer 3-Finger Greifer
Serie LEHZ schutzabdeckung Serie LEHF serie LEHS
Serie LEHZJ Z
BaugroBe| Simends
10 4
16 6 BaugréBe| schiennei BaugroBe| schtienpub BaugréBe| Sihiennen
20 10 10 4 10 16 (32) 10 4
25 14 16 6 20 24 (48) 20 6
32 22 20 10 32 32 (64) 32 8
CATES100-77 40 | 30 09-E559 _25 | 14 CATES10077 40 | 40(80) || cATESfo0-77 _ 40 | 12
Schwenkantrieb Controller
) e e
Grundausfiihrung Pra2|s|onsausfuhrung fiir Schrittmotor fiir Servomotor
serie LER serie LERH = serie LECP6 serie LECAG
| Schwenkwinkel | Drehmoment (N-m) BJSchwenkwmkel Drehmoment (N:m) v, M
BaugroB o o Baugrd o o N .
() austuhrung | Drehmoment () a@wmn; DreEmomem
10 | 310,180,90 | 0.2 | 0.3 10 | 310,180,90 | 0.2 | 0.3 T T
30 08 | 1.2 30 08 | 1.2 - -
50 | 320, 180,90 = 50 | 520,180,900 "0 Schrittmotor Servomotor
y y
ZSNC Ubersicht 4




Einfache Einstellung fur sofortigen Einsatz
verkurzte, schnelle Inbetriebnahme

H Die Daten des Antriebs sind bereits im Controller hinterlegt. ‘Weitere Informationen zum Controller finden Sie auf Seite 15.

Die Parameter fur die Erstinstallation sind bei Lieferung bereits im Controller eingestellt.
Der Controller kann im "Easy Mode" schnell in Betrieb genommen werden.

p
Da die Parameter fir die Erstinstallation bereits eingestellt sind, werden Antrieb

und Controller im Set geliefert. (Beide konnen separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist.

Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschildes iibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). JESSttal

Antrieb\h B -';9': LEH10K ‘

;r _______________ ZSNCiwaN (WS [ﬂm m_]
- il @ g ;

( Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Waéhlen Sie den "Easy Mode", um den Antrieb direkt verfahren zu kénnen.

Controller

Bei Verwendung einer TeaChmg Box Beispiel fiir das Einstellen der Schrittdaten
Die einfache Maske ohne Scrollen ist
einfach anzuwéhlen und zu bedienen.
Waéhlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wahlen Sie eine Funktion.
Stellen Sie die Schrittdaten ein und
Uberprifen Sie diese mit dem Monitor.

Beispiel fiir das Uberpriifen mittels Monitor

1. Maske 1. Maske
TAK

DATA I

=] @

ool ‘,
77—k DEVA = P Bt
AL7ARM jgg ,%N 2. Maske 2. Maske
0 4D )| Data Axis 1 I 4D Monitor Axis 1
StepNo. 7 0 ™ Step No. 1

i"‘* oo g |
- J Posn  /123.45° Posn  12.34°
I'&' . Speed ! 100°/s ; Speed 10°/s
e : -
!ﬂ--‘ eyt Betriebsstatus
] _ v kann tiberpriift werden.
=11 Kann nach der Eingabe der Werte durch

Dricken der "SET"-Taste gespeichert werden.

Teaching-Box-Maske . -
DDtk ........... hdd ............. Data AX|S 1 Data AX|S1
ie Daten kénnen anhand der
Position und der Geschwindigkeit Ste_pr___O _________ ‘ St(_epl_\[o__1 _________ .
eingestellt werden. { Posn 50.00° I i Posn 80.00° |
(Sonstige Bedingungen sind bereits Speed 200°/s ! Speed 100°/s |
eingestellt.) ettt RS e N
Bei Verwendung der
Controller-Software R— :
................................................................ CE— RTMORG| Stw | SersON
Schrittdaten, Testbetrieb, Handbetrieb o pn g e F—
und Verfahren mit festen Werten b Lo i j"Sd% et Pos
kénnen (ber eine Maske eingestellt e e | e | - 'f;;;_ggv_}----m
und betétigt werden. tep Dot _ : ' !

i TV LT
0 Absolute 100 5.00 ]

1
1
e i
i 0
= 3 o 1 absolute 100 10,00 ] il
e @7 1| 2 absalute 100 20,00 [} [}
- i[85 absolute 200 000 0 0 3 B
ik — I absolute e e " 0 1---{ Schrittdaten einstellen
= = |5 absolute T 1] ' 0
e i | 8 absolute 00 g0 0 0
— Einstellen der 1|7 absoluts w70 0 0
y—————" Geschwindigkeit e 0 e0.00 0 0
/ —_— i 500 30.00 ] 0

des Handbetriebs

und des Verfahrens | |[¥eve speed ™ 20 Tnmzed ™~~~ N ilcie e P o S — : Verfahren mit
. ===l 11050 -5 = i q---
mitfestenWerten /"I W 2 L2t ] festen Werten

Ready 10000 ~ 30000

Ubersicht 5 ZSNC



(Detaileinstellung im "Normal Mode"

)

Wahlen Sie den "Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.

Detaileinstellung der Schrittdaten
Uberwachung von Signalen und Klemmenstatus

Bei Verwendung einer Teaching Box

Im Testbetrieb kann der Antrieb
kontinuierlich mit max. 5 Schrittdaten

betrieben werden.

Die Schrittdaten kénnen auf mehrere
Controller kopiert werden, indem sie in
der Teaching Box gespeichert werden.

Teaching-Box-Maske

@Ile Funktionen (Schrittdaten, Test,
Uberwachen usw.) kdnnen aus dem
Hauptmeni gewahlt werden.

Bei Verwendung der
Controller-Software

Schrittdaten, Parameter,

Uberwachen, Teaching usw.

werden in verschiedenen
Fenstern angezeigt.

Einstellung der Parameter

JOG und Verfahren mit festen Werten, Rickkehr zum Ausgangspunkt,

Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefiihrt werden.

-so0 -+ 3000

Schrittdaten

Menu Axis 1
s .
Parameter Data Axis 1 |
Test v | Step No. A| Test Axis 1
. 0 | Step No. 1 : :
Hauptment-Maske | QOperation type v Position 123.45 mm | Qutput monitor Axis 1
BUSY A
Schrittdaten- Stop SVRE[’ ]]
Einstellungsmaske Test-Maske SETON[ ] v
Uberwachungsmaske

O R
Parameter
Uberwachungs Teaching
H TB: Teaching Box

E In Stel I parameter PC: Ceoa:trollgr—s?oftware

. Easy Mode |Normal Mode
Funktion ‘ Inhalt B PC TB, PC

Movement MOD Wabhl der “absoluten Position” und der “relativen Position” X O O

Speed Kann in Einheiten von 1°/s eingestellt werden. O O O

Position Kann in Einheiten von 0.01° eingestellt werden. O O O

Acceleration/Deceleration | Kann in Einheiten von 1°/s2 eingestellt werden. O O O

Schrittdaten Pushing force Positionierbetrieb: eingestellt auf 0%. O O O

Trigger LV Positionierbetrieb: eingestellt auf 0%. X O O

Pushing speed Einstellung auf Schubgeschwindigkeit mdglich. X O O

Positioning force Stellkraft: eingestellt auf 100% X O O

Area output Kann in Einheiten von 0.01° eingestellt werden. X O O

In position Waéhrend des Positioniervorgangs: Breite zur Zielposition. Muss auf min. 0.5° eingestellt werden. % O O

Wéhrendes Schubvorgangs: Entsprechend des Bewegungsgrades wéhrend des Schubvorgangs

Stroke (+) Hubbegrenzung der Position + (Einheit: 0.01°) X X O

Parameter | Stroke (=) Hubbegrenzung der Position - (Einheit: 0.01°) X X O

ORIG direction Einstellung der Richtung der Riickkehr zur Ausgangsposition X X O

(Auszug) | ORIG speed Einstellung der Geschwindigkeit der Riickkehr zur Ausgangsposition X X O

ORIG ACC Einstellung der Beschleunigung der Riickkehr zur Ausgangsposition X X O

JOG Wéhrend der Schalter gedriickt gehalten wird, kann der kontinuierliche Betrieb bei Einstellgeschwindigkeit getestet werden. O O O

MOVE Der Betrieb bei Einstellentfernung und -geschwindigkeit ausgehend von der aktuellen Position kann gestestet werden. X O O

Test Return to ORIG Riickkehr zur Ausgangsposition kann getestet werden. O O O
Test drive Der Betrieb der spezifizierten Schrittdaten kann getestet werden. O O (kontinuierﬁc)her Betieh)

Compulsory output EIN/AUS der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X O

Uberwachen DRV mon Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit, aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten-Nr. knnen iiberwacht werden. O O O

In/Out mon Aktueller ON/OFF-Status der Ein- und Ausgénge kann Gberwacht werden. X X O

ALM Active ALM Aktueller Alarm kann bestatigt werden. O O O

ALM Log record In der Vergangenheit erzeugter Alarm kann bestatigt werden. X X O

Datei Save/Load Schrittdaten und Parameter des Controllers kénnen gespeichert, weitergeleitet und geléscht werden. X X O

Sonstige | Language Wechsel zwischen Japanisch und Englisch méglich. O2 *3 (O2+3

«1 Jeder Parameter wird werkseitig entsprechend der empfohlenen Bedingung eingestellt. Bitte &ndern Sie die Einstellung von Parametern, die angepasst werden missen.
*2 Teaching Box: Im "Normal Mode" kann der Betrieb der Teaching Box auf Englisch oder Japanisch eingestellt werden.
x3 Controller-Software: Kann durch Wéhlen der englischen oder japanischen Version installiert werden.

ZS\NC
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Serie LER

Modellauswahl 1

Auswahlverfahren

Betriebs-
bedingungen

Einbaulage: horizontal
Belastungsart: zentrische Last Ta
Lastkonfiguration:

Schwenkwinkel 6: 180°

Elektrischer Schwenkantrieb: LER30K

150 mm x 80 mm
(rechteckige Platte)

Winkelbeschleunigung/
Winkelverzégerung o: 1.000°/s?
Winkelgeschwindigkeit : 420°/s
Bewegte Masse (m): 2.0 kg

Abstand zwischen Welle und
Lastschwerpunkt H: 40 mm

m Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

(D Berechnung des Trigheitsmoments

(2 Tragheitsmoment— Uberpriifung der
Winkelbeschleunigung/-verzégerung
Waéhlen Sie das Modell auf der
Grundlage des Tragheitsmoments und
der Winkelbeschleunigung/-verzégerung
unter Berucksichtigung der Grafik aus
(Tragheitsmoment
—Winkelbeschleunigung/-verzégerung).

I=mx (a® +b?»/12 + m x H?

Auswahlbeispiel

I1=2.0x(0.15% + 0.08%/12 + 2.0 x 0.042
=0.00802 kg-m?

LER30
0.030
Bl o
€ 0.025 [ LERCI30K 'y
2 hohes Drehmoment | | %
< oo T H
5 0.015 | LEROS30J P
g ) Grundausfiihrung M
g 0.010 h
o Rk
& 0.005
=
0.000
100 1000 10000
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o (°/s?)

LWliii#] Erforderliches Drehmoment

(D Belastungsart

[ Formein LeRso
+ Statische Last: Ts . 14
« Exzentrische Last: Tf effektives Drehmoment 2 Ts s, | 1]
. Zentrische Last: Ta effekt!ves Drehmoment 2 Tf x 1.5 = '~\.. '!.hIEF:I;I30K
- effektives Drehmoment = Ta x 1.5 £10 ]
@ Uberpriifen des effektiven €08 T LERCI3041
Drehmoments Auswahlbeispiel S 06 B Grundausfiihrung
" " . o e
\L/Jvt_)eiiplrufen hSn? ng fe_r Grundla%e dgs der zentrische Last: Ta 2 04 E
inkelgeschwindig eit entspre_c enden Tax15=1Xox 2 /360 X 1.5 g K
effektiven Drehmoments, ob die =0.00802 x 1.000 x 0.0175 x 1.5 302 i
Geschwindigkeit gesteuert werden kann - 0'21 N-m ’ ’ ’ B0 —— 5300 40‘0' o0
(unter Berticksichtigung der Grafik "Effektives ’ Winkelgeschwindigkeit:  (°/s)
Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit").
zulassige Last
(D Uberpriifen der zulidssigen Last [ Formeln | Auswabhlbeispiel
- Radiallast
. Schublast zulassige Schubbelastung 2m x 9.8 - Schublast
. Moment zulassiges Moment2m x 9.8 x H 2.0 x 9.8 =19.6 N < zuléssige Last OK
+ zulassiges Moment
2.0x9.8x0.04
= 0.784 N-m < zuldssiges Moment OK
m Schwenkzeit
(D Berechnung der Taktzeit (Schwenkzeit) m
@ Winkelbeschleunigungszeit T1 = o/m1
-"5' — 6 Winkelverzdgerungszeit T3 = o/®2
= Zeit bei konstanter Drehzahl T2 ={6 - 0.5 x ® x (T1 + T3)}/»»
% 1 / 2 Einschwingzeit T4=0.2(s)
B - \ Taktzeit T =T1+T2+T3+T4
£
£ Auswabhlbeispiel
g N Zeit [s] + Winkelbeschleunigungszeit T1 = 420/1,000 = 0.42 s
T1 T2 T3 (T4 + Winkelverzogerungszeit T3 =420/1,000=0.42 s

6 : Schwenkwinkel []

o : Winkelgeschwindigkeit [*/s]
o1 : Winkelbeschleunigung [%/s"]
o 2: Winkelverzégerung [*/s’]

T1: Beschleunigungszeit [s]

T3: Verzdgerungszeit [s]
T4 Einschwingzeit [s]

T2: Zeit bei konstanter Drehzahl [s] ...

.. Zeit bis zum Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit
Zeit, in der der Antrieb bei konstanter Drehzahl in Betrieh ist
.. Zeit ab Beginn des Betriebs bei konstanter Drehzahl bis Stop
.. Zeit bis zum Erreichen der Endlage

« Zeit bei konstanter Drehzahl
T2 ={180-0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
=0.009 s
+ Taktzeit T=T1+T2+T3+T4
=0.42 + 0.009 + 0.42 + 0.2

=1.049 (s)




Modellauswahl Serie LER

FOI’mem fUI’ daS Tl’aghEitsmoment (Berechnung des Trégheitsmoments I) I: Tragheitsmoment (kg-m2) m: bewegte Masse (kg)

4. Dinne rechteckige Platte

1. Diinne Welle 2. Diinne Welle 3. Diinne rechteckige Platte
Position der Welle: Position der Welle: (Quader) (Quader)
Exzentrisch Zentrisch Position der Welle: Zentrisch Position der Welle: Senkrecht
gelagert gelagert zur Platte und exzentrisch.
é C’: CC (Gilt auch fir Quader mit héherer Stérke.)
> c
a: 2 2 2 2 2 z b 2 2
a’ a’ a R il R il a — . A+ b
s, bEmesgmeme g I=m33 I=m33 I=m-—""3
|<\ bl /a =z U ~N
>y NP <y +I112-74a22+b2
LT S = RO 12
~ - | I NN
gl I Ly Loy
P ST ~ -
5. Diinne rechteckige Platte . RN L1
. Vollzylinder o .. .
(Quader) 6 (:de!dﬁgﬁe Scheibe) 7. Kugel “" 8. Diinne Scheibe
Position der Welle: Zentrisch Position der Welle: Position der Welle: (vertikal montiert)
und senkrecht zur Zentrisch gelagert. Durchmesser Position der Welle:
Platte. (Gilt auch flr Quader mit hdherer Stérke.) d: Durchmesser
2 2 2 2 2
[=m-2tb [=m-— [=m2~ [=m-—
12 2 PN 5 4
=
U DNl
S =2 | v | PR
Ny SRS LS
SR ~o 'L A
9. Diinne Welle ot . ~
- 10. Getriebe v
mit Masse
&) Anzahl der Zahne = a
B)
1. Ermitteln Sie das Tragheitsmoment Is
B ar 2+ K fur die Wellendrehung (B).
I=me S5~ + ma-as” + 2. Setzen Sie anschlieBend I ein, um I das
g\/k_J PR (Bsp.) Siehe 7 wenn die Form von Massentragheitsmoment fir die
[ Sy m: eine Kugel ist. | = Wellendrehung (A) zu ermitteln,
R 2r Anzahl der A a
~o- K=m2-? Zéhne =b L\\ (= IAz(T).IB
o
Belastungsart
_—
Belastungsart
statische Last: Ts exzentrische Last: Tf zentrische Last: Ta
Erfordert nur Druckkraft (z. B. zum Klemmen). Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in Schwenkrichtung ein. Last durch Tragheit drehen.
Schwerkrafteinwirkung Reibungskraft wirkt ein Schwenkachse und Lastschwerpunkt ~ Welle liegt
. haben den gleichen Mittelpunkt vertikal (auf und
ab) _~.
- /ﬁ
P -
3 24 >w
<>
NS~
Ts=F.L Schwerkraft wirkt in Reibungskraft wirkt in Ta =I-®-2 n/360

Ts: statische Last (N-m)
F : Spannkraft (N)

Schwenkrichtung ein.
Tf = u-m-g-L

Schwenkrichtung ein.
Tf=m.gL

L : Abstand zwischen Schwenkachse | 11+ exzentrische Last (N-m)
und Spannposition (m) m: bewegte Masse (kg)
g : Schwerkraftbeschleunigung 9.8 (m/s2)
L : Abstand zwischen Schwenkachse und dem Punkt, an

dem die Schwerkraft bzw. die Reibungskraft einwirkt (m)
u : Reibungskoeffizient

(Ta=1-0-0.0175)

Ta: zentrische Last (N-m)
I : Tragheitsmoment (kg-m2)
® : Winkelbeschleunigung/-verzégerung (°/s2)

o : Winkelgeschwindigkeit (°/s)

erforderliches Drehmoment: T =Ts

erforderliches Drehmoment: T = Tf x 1.5 Anm. 1)

erforderliches Drehmoment: T = Ta x 1.5 Anm. 1)

* exzentrische Last: Schwerkraft oder Reibungskraft wirken in Schwenkrichtung ein.
Bsp. 1) Drehwelle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und

Lastschwerpunkt haben nicht denselben Mittelpunkt.

Last bewegt sich durch Gleiten auf dem Boden.

= Das erforderliche Drehmoment ergibt sich aus der
Summe von exzentrischer Last und zentrischer Last.
T=(Tf+Ta)x 1.5

Bsp. 2)

* Kein Lastwiderstand: Weder Schwerkraft noch Reibungskraft wirken in Schwenkrichtung ein.
Bsp. 1) Drehwelle liegt vertikal (auf und ab).
Bsp. 2) Drehwelle liegt horizontal (seitlich), Schwenkachse und
Lastschwerpunkt haben den gleichen Mittelpunkt.
# Erforderliches Drehmoment ist ausschlieBlich zentrische Last. T=Ta x 1.5

Anm. 1) Bei der Einstellung der Geschwindigkeit ist ein Sicherheitsfaktor fiir Tf und Ta vorzusehen.

N
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Trégheitsmoment—WinkelbeschIeunigung/-verzégerung_]

Serie LER

Modellauswahl 2

Effektives Drehmoment—WinkeIgeschwindiM

LER10 LER10
0.0045 0.35
J ‘ L J LERCI10K
0.0040 p====== R TR B B RS SEETIY G T . A “\‘\ hohes
LERO10K £ 0.30 ~~<[, Drehmoment
& 0.0035 hohes = \\
E) Drehmoment = 0.25 &
< 0.0030 = \
= 3 \ LEROI10J
‘é 0.0025 é 0.20 "~ Grundausfiinnung|
1
2 0.0020 g 0.15 H \\
12}
£ 0.0015 LERCI10J 2 i N
< . . [ 1
) Grundausflihrung = 0.10
:S E 1
= 0.0010 % i
1
0.0005 0.05 i
1
0.0000 0.00 :
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: » (°/s?) Winkelgeschwindigkeit: m (°/s)
LER30 LER30
0.030 i L L l 1.4 ‘ ‘
0025 | LERO30K iy = 12 F=g LERCI30K
<« hohes \ = Seel hohes
£ Drehmoment \ =40 15 | Drehmoment
2 0.020 -
—_ \ g IR
£ E 08 B
1
£ 0015 —— LERDO30J g ~— ; LERCI30J
2 Grundausfiihrung S 06 —— Grundausfiihrung |
8 a . —
= p ;
2 0.010 \ £ .4 :
© k4 !
[ (4] 1
0.005 ® g, i
i
i
0.000 0.0 L
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o (°/s?) Winkelgeschwindigkeit: m (°/s)
LER50 LER50
0.12 l L 12
<~ %19 I LEROS0K BT
£ hohes N = Y LERO50K
2 | Drehmoment M = h hohes
< 0.08 . = 8 ¥
= \ S \ Drehmoment
£ \ € 5
\ 1S \
£ 0.06 ) £ 6 —ra
[e] < S
£ o \
2 o \
‘© 0.04 8 4
< [}
g LERDI50 2 N\
= Grundausfiihrung \\ o ‘\\ LERC50J
0.02 Ny o 2 Bl O Grundausflihrung-
0.00 0 ' l
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500

Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o (°/s2)

Winkelgeschwindigkeit: o (°/s)




Modellauswahl Serie LER

Zuléssige Last

of o

zulassige radiale Last (N) zblassigoloehtnlEs iy

BaugréBe @) (C)

Grundausfiihrung | Prazisionsausfiihrung augfr‘ﬁlr?r%-ng Z{gﬁ,ﬂf&'ﬁg Grundausfiihrung | Prazisionsausfiihrung| Grundausfiihrung |Prazisionsausfiihrung

zulassiges Moment (N-m)

10 78 86 74 78 107 2.4 2.9
30 196 233 197 363 398 5.3 6.4
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0

Tischabweichnung (Referenzwert)

* Folgende Diagramme zeigen die 100
Abweichung an Punkt A, der sich in A
einem Abstand von 100 mm N :
zur Schwenkwinkelachse befindet und e T
auf den die Last wirkt.

-
D
(2]
—

Schwenkwin
elabweichung

LERCI10 LERCI50
[ —Z
S
o )
RO 200 &
—_ \)g\O — b‘b /
E 400 & £ L
2 0‘\)(\ = @ /
2 o 2 S/
5 \’@?‘ 2 150 — \3/, e
[9) [0)
2 350 | 2 120 |
© o] [ T 00) = 50 | | i)
30 — {ihrung 5 sausty
2 LERH10 (prazsionsaust [ERHS0 (Prazs—
10 S |
[ [
0 5 10 15 20 25 30 0 20 40 60 80 100 120
Last (N) Last (N)
LERCI30
300 ! v - i
@"‘e}/ -
£ @0//
= ‘\)3/
€ 200 5\0/
5 &
2 150 //
130 |
50 ] i 1 3 e —
_ fohrung
S Z\S\Onsaus
——LE RHM?&“I/ i
0 10 20 30 40 50 60 70
Last (N)
Schwenkgenauigkeit: Abweichung bei 180° (Richtwert)
- - -
Abweichung an der Tischoberseite
; Abweichung
( an der Tischseite (mm)
Messpunkt LER (Grundausfihrung) | LERH (Prézisionsausfiihrung)
Abweichung an der Tischoberseite 0.1 0.03
i Abweichung an der Tischseite 0.1 0.03

ZS\NC 4



Elektrischer Schwenkantrieb

Serie LER

LER10, 30, 50 C€

Bestellschliissel

LER| |[10/K|- -R|[1][6N|1

— J
Ausﬁ]hrungsartl Controller-Montage
— Grundausfiihrung — | Schraubenmontage
H |Prazisionsausfiihrung D | DIN-Schienenmontage
BaugréBe e o |/O-Kabelldnge
10 — ohne Kabel
30 1 1.5m
50 3 3m
5 5m
max. Drehmoment (N-m)e
Symbol LER10 | LER30 | LER50 e Controller-Ausfiihrung
K hohes Drehmoment 0.3 1.2 10 — | ohne Controller
J Grundausfihrung 0.2 0.8 6.6 6N | mit Controller (NPN)
6P | mit Controller (PNP)
Schwenkwinkel (° ) e
Symbol| LER10 | LER30 | LER50 e Antriebskabelldnge
— 310 320 — ohne Kabel 8 8 m*
2 externer Anschlag: 180 1 1.5m A 10 m*
3 externer Anschlag: 90 3 3m B 15 m*
5 5m C 20 m*
x Fertigung auf Bestellung
Motorkabeleingang e

Grundausfiihrung (Eingang auf der rechten Seite) . .
_ o Antriebskabel-Ausfiihrung

— | ohne Kabel
R Robotik-Kabel (flexibles Kabel)

- —m

Eingang auf der linken Seite

L E

@\:

(
Antrieb und Controller werden zusammen als Paket verkauft. (Controller - Seite 15)
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrektist. ~______ccommmmmmmm T
Uberpri’lfen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes LEm UK-Z
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschildes tibereinstimmt.
@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @
- J

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

Technische Daten

Schrittmotor
Modell LERCI10K | LERO10J | LEROI30K | LERC30J | LERCI50K | LEROI504
> Schwenkwinkel [°] 310 320
S | max. Drehmoment [N-m] 0.3 0.2 1.2 0.8 10 6.6
£ | max. Schubmoment [Nm}™ ) | 0.15 0.1 0.6 0.4 5 3.3
"g aléssiges Tragheitsmoment [kgm?] Am.2 | 0.0040 | 0.0018 0.027 0.012 0.10 0.04
-5 | Winkelgeschwindigkeit [°/s] A2 |20 bis 280|30 bis 420|20 bis 280|30 bis 420|20 bis 280|30 bis 420
=
3 | Schubgeschwindigkeit [°/s] 20 30 20 30 20 30
S max. Winkelbeschleunigung-verzogerung ['s?) -2 3,000
8 | spiel [7] +0.5
E Positioniergenauigkeit [°] +0.05
c | StoB-Nibrationsfestigkeit [m/s?] Am 9 150/30
[}
g Funktionsweise spezielles Schneckengetriebe + Antrieb mit Riemen
2 max. Betriebsfrequenz [Zyklen/min] 60
$ | Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
E Luftfeuchtigkeit [%] 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
[} "
. Grundausfiihrun 4 1.1 2.2
& GeWICht [kg] Prl:izislilo:s-u g 0 9
ausfithrung 0.52 1.2 2.4
o -2/
& Schwenkarm 180
Anm. 1) Die Genauigkeit der Schubkraft betragt bei LER10: S | Schwenkwinkel | (1 Stk.)
+30% (vom Endwert), LER30: +25% (vom Endwert), 2 [1 -3/
LER50: +20% (vom Endwert). < Schwenkarm 90
Anm. 2) Winkelbeschleunigung, Winkelverzégerung und £ (2 Stk.)
Winkelgeschwindigkeit kénnen verursacht durch £ ; f o
Schwankungen des Tragheitsmoments variieren. g 2??:;:3:;‘::::;‘;22?; ] +0.01
Uberpriifen Sie dies anhand der Grafiken auf Seite 3 (%) 9
“Tragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/ E Einstellbereich externer Anschlag [] +2
-verzégerung, effektives lext Grund-
Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit”. g’ Szémmrm ausflihrung 0.55 1.2 25
Anm. 3) StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des £ | Gewicht| Schwenkarm (1 t) :ﬂiﬂ,s,:‘:::g 0.61 1.4 2.7
Schlittens in axialer Richtung und rechtwinklig zur = lexterner Grund-
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb 2 kgl Schwenkarm i:‘:zlfs‘::::“g 0.57 12 2.6
in Startphase.) < Schwenkarm(I Stk] ausfiihrung 0.63 1.4 2.8
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch c =
von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer % MotorgroBe 120 E_st 42
Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der = Motor Schrittmotor
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) = | Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
Anm. 4) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der 5 S
Antrieb in Betrieb ist. g | Spannungsversorgung [V] 24 DC £10%
Anm. 5) Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand ‘g Leistungsaufnahme [W] Anm. 4) 11 22 34
(inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb wéhrend des £ [Standby-Leistungsaufnahme
Betriebs in den Positionen gehalten wird. & | im Betri 1d [W] Anm. 5) 7 12 13
Anm. 6) Die max. Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn | & mi‘;ﬂ;ﬁ{%““gsa“f"ahme 14 42 57
der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl | @ " -
der Spannungsversorgung verwendet werden. w | Controller-Gewicht [kg] 0.15/Schraubenmontage, 0.17/DIN-Schienenmontage

Schwenkbereich des Tisches

Externer Anschlag: 180° Externer Anschlag: 90°
anEFiSte"U”gS' fubends Anschlagbolzen-  Anschlagbolzen- Anschlagbolzen-  Anschlagbolzen-
arkierung \ @dstellung) Anm. 3) Einstellbereich Einstellbereich Einstellbereich Einstellbereich
\J
N2
Grundstelungs Markieng™> /
o N

Grundstellung
(Hubende)

LER10/310°
05 10310

R30, 50/32

* Die Werte geben die Ausgangsposition der einzelnen Antriebe an.

Anm. 1) Bereich, innerhalb dessen sich der Tisch bei Ruckkehr zur Ausgangsposition bewegen kann.
Stellen Sie sicher, dass das am Tisch angebaute Werkstiick nicht mit den Werkstiicken und anderen Geraten im Umfeld des Tisches in Kontakt kommt.

Anm. 2) Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition.

Anm. 3) Angabe in Klammern gilt, wenn die Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition geadndert wurde.

% S\NC




Serie LER

Konstruktion

@\R @\ Ausfiihrung mit externem Anschlag
T \L | L

RN

P

Grundausfiihrung Préazisionsausfiihrung

?b%ﬁéi -

= = —

I B S R P |

Stiickliste Stiickliste
Pos. Beschreibung Material Bemerkung Pos.| Beschreibung Material Bemerkung
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung eloxiert 22 | Schwenktisch |Aluminiumlegierung eloxiert
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung eloxiert 23 | Anschlag Kohlenstoffstahl | wérmebehandelt, chemisch vernickelt
3 |Seitenplatte B Aluminiumlegierung eloxiert 24 | Halter Aluminiumlegierung eloxiert
4 | Schneckenschraube rostfreier Stahl S e handhing 25 | Anschlagbolzen| Kohlenstoffstahl | Warmebehandelt, Spezialbehandlung
5 |Schneckenrad rostfreier Stahl S e bohandiung
6 |Lagerkopf Aluminiumlegierung eloxiert
7 | Schwenktisch Aluminiumlegierung
8 | Verbindungsstiick Rostfreier Stahl
9 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
10 | Lagerhalterung Aluminiumlegierung
11 | Endlagenschraube Kohlenstoffstahl
12 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
13 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
14 | Abdichtung Kabel NBR
15 | Abdichtung Kohlenstoffstahl
Grundausfiihrung| feeen:
16 Prazisions Is(peziglles -
ausfiihrung
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Rillenkugellager —
20 |Riemen —
21 | Schrittmotor —

O
-



Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Abmessungen
LERC1000 (Schwenkwinkel: 310°)
= 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite) =300 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung
L,:::EE*E::?::::::i I:‘:@ IS

<~
2
e
[
s
ER 2 x M6 x
©
I
()

Q o

1.0x12 / 2_|[14
é 243h8 (.039)
~ g 242h8 (-g.oae)
:;g (z ﬂ1 8H8 (+g.027)
El 08 (durchgehend)
8 3 g
5 2 Q
sl & g 3,='-'_ x —
g il H Y — o
17 T b=tcerT
= N T 215H8 (+8.027)
2.1 83 2.1
?
Y &
& &
N 5
G\h\ 0"’0)
2 x @9 Senkungstiefe A 5/\
. X 2
5.5 Tiefe > 6xM4x07x6 &
2 g
S \*)
¥ ¢ ©
=3
IR
Yo} N
(l § !
52 RS 2 x 5.2 (durchgehend)

LERC10-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LERCI10-3 (Schwenkwinkel: 90°)

=~ 240 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

=~ 300 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung)

4.8

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)

Grundstellungs-Markierung

©

~—

I

‘ :::.;::\‘777 o 5
=N ]
2xM6x1.0x12
<
{9}
6 o
=
1
[ o~ &I o=
© Al 2 |14
(:5 %, 243h8 (-8039)
= 0
_Z g 042h8 (-0.039) 018H8 (3%
= 08 (durchgehend)
I S :
£
S Py o
S o X _
2 TEL — — o
e =14
- ] 1
2 o o15H8 (9°%7)
2 2.1 '83 2.1
4 92 2 x 5.2 (durchgehend)
2x M5 x 0.8 (Anschlagbolzen) 52
6XxM4x0.7x6 Q @
< 9 5 %)
g s Wy e
S >3
= v# \ © X%
S I < A
R 6 : 3.
s ©
z 98835 (St Y
é _ karm-Betriebsbe,eich
i - ) @

Anm.) Gilt nicht fir die 180°-Ausfihrung (LERCJ10-2).

1158 D 2 x 29 Senkungstiefe
20 5.5 Tiefe

SVC

N

Abmessungen
Modell | H1 | H2
LER10 10 | 35
LERH10 | 17 | 105

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)
© -
ol © T
| slgl T
65.8 o
76 ©
Abmessungen
Modell | H1 | H2 | H3
LER10 | 10 | 35| 9
LERH10 | 17 | 105 | 16
8



Serie LER

Abmessungen

LERC30] (Schwenkwinkel: 320°)

= 250 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

= 250 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

| 2xM8x1.25x 16

8

2 x 911 Senkungstiefe

=2

2 .25

06418 (35.)
06318 (3u.)

g32H8 (+8.039 )

217 (durchgehend)

effektive Lange der Genavigkeit

% ‘ -

effektive Lange der Genauigkeit

6.5 Tiefe

66

\o)

4

[V
o
— @22H8 ('$°®)

Yo}
Q
x

JIO7

o

2X

|24

©6.8 (durchgehend)

75 %

LER30-2 (Schwenkwinkel: 180°)

LER[30-3 (Schwenkwinkel: 90°)

= 250 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

Anm.) Gilt nicht fiir die 180°-Ausfihrung (LERCI30-2).

=~ 250 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

&l

Handhilfsbetatigungs-Schraube
(beidseitig)

Grundstellungs-Markierung

o I
==
\
. N
837@ S T2
88.2 o
102 e
Abmessungen
Modell | H1 | H2
LER30 13 | 45
LERH30 | 22 | 135

i

fe]
3 J ©
2
] =
2| 2xM8x1.25x16 ] 2,]| 25
Tl 064h8 (Soic)
% % 06308 (Zoie) Hapdhil_fgbetétigungs-Schraube
3 g ‘ 232H8 (5) (beidseitig) R
3 = 217 (durchgehend) S| I
) &, [Te}
3| g A=
HE _J{ S T
| o — &
5 W - = gz gle
% . _o22H8 ()
I 9V}
2.4 107 | 24 c
127
5.5 2 x 96.8 (durchgehend)
6xM5x0.8x8 2 x M6 x 1.0 (Anschlagholzen)
75
S o ] Abmessungen
12X ) Model | H1 | H2 | H3
g L K LER30 | 13 | 45]125
© A
= ¢ € & LERH30 | 22 | 135|215

126 (bei max. Anschlagbolzenlange)

66

R
S
&
o
7
s
s
=
5
=
o}
=3
=
S
3
o
@D
D
s
N
x
S
2
=
(%]
@
E
=
c
S
@
[
=
@
o}
)

9

6.5 Tiefe




Abmessungen

Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

LERCI50C] (Schwenkwinkel: 320°)

= 230 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

= 240 (Motorkabeleingang: Grundausfiirung)

——
2 = | &
B
=
P ;’ ﬁ:i e
)
2xM10x15x20 / 2 | 30
o~ 976h8 (Hose)
5 074h8 (Sos)
o g 035H8 (3°°)
= § 020 (durchgehend)
I
& Sl
sl 2 I
S i
2 m— 026H8 (+g.uas)
2| s 127 3
>

6xM6x1.0x 10

214 Senkungstiefe
8.5 Tiefe

2 x 98.5 (durchgehend)

90

=]

e

LER50-2 (Schwenkwinkel: 180°)
LER[50-3 (Schwenkwinkel: 90°)

=~ 230 (Motorkabeleingang: Eingang auf der linken Seite)

=~ 240 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

Handhilfsbetatigungs-Schraube

(beidseitig)

Grundstellungs-Markierung

VA

T
== =
@ 2
' (aY) Il
e re]
&
114.2 ™
133 °
Abmessungen
Modell | H1 | H2
LER50 | 16 | 55
LERH50 | 26 | 155

Anm.) Gilt nicht fir die 180°-Ausfiihrung (LERCI50-2).

2 = | «
()
®
[=
)
% i @ °
2xM10x 1.5 x 20 1 ‘
- T 2 |30 T .
o 076h8 (04s) Handhilfsbetatigungs-Schraube
3| 3 97408 (3s) (beidseitig)
g 3 T | e35H8 (%) ©
g 3 220 (durchgehend) ol b =
5 B u =
o| T
ERE Rl gy
gt L
% g +0.033
. 5 3026H8 (o) 114.2 o~
5 133 ©
6xMBXx1.0x10 ¢ 5 2 x 08.5 (durchgehend)
© 2 x M8 x 1.25 (Anschlagbolzen)
© 2
= 22 2. Abmessungen
5 m \ Modell H1 | H2 | H3
2 g LER50 16 55| 15.5
& LERH50 | 26 | 155|255
=
El o
D [se]
= 2 x 914 Senkungstiefe
?‘ 8.5 Tiefe

10



Al

Serie LER

Elektrischer Schwenkantrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise und

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

|

Hinweise zu Konstruktion und Auswahl \

|

Montage

A Warnung

1. Sehen Sie fiir den Fall von Lastschwankungen, Hebe-

und Senkbetrieb oder Anderungen bzgl. des Reibungs-
widerstandes entsprechende Sicherheitsvorrichtungen
vor, um zu verhindern, dass die Bedienperson verletzt
oder die Anlage beschédigt wird.

Ansonsten kénnte die Betriebsgeschwindigkeit beschleunigen,
was zu Verletzungen und Schaden an der Maschine oder an
anderer Ausristung fihren kénnte.

2. Bei Stromausfillen kann die Schubkraft verringert

werden; stellen Sie sicher, dass entsprechende Sicher-
heitsmaBnahmen verhindern, dass sich die Bedienper-
son verletzt oder die Anlage beschédigt wird.

Wird das Produkt in Klemmanwendungen verwendet, kann bei
einem Stromausfall die Klemmkraft nachlassen, was eine
Gefahrensituation darstellt, da sich das Werkstlick I16sen kann.

A\ Achtung

1. Wird die Betriebsgeschwindigkeit zu hoch eingestellt und ist das

Trégheitsmoment zu groB, kann das Produkt beschédigt werden.
Stellen Sie die korrekten Betriebsbedingungen unter Beriicksichtigung des
Modellauswahlverfahrens ein.

2. Wenn eine prézisere Wiederholgenauigkeit des Schwenkwinkels

erforderlich ist, verwenden Sie das Produkt mit einem externen
Anschlag mit einer Genauigkeit von +0.01° (180° und 90° mit Anpas-
sung von *2°) oder indem Sie das Werkstiick direkt mithilfe eines
externen Objekts unter Verwendung des Schubbetriebs anhalten.
Wenn Sie die Winkeleinstellung verwenden, andert sich mdglicherweise der
urspriinglich eingestellte Schwenkwinkel.

3. Wenn Sie den elektrischen Schwenktisch mit einem externen

Anschlag verwenden oder die Last direkt extern anhalten, stellen
Sie sicher, dass der [Schubbetrieb] verwendet wird.

Stellen Sie auBerdem sicher, dass wahrend des Positioniervorgangs oder im
Bereich des Positioniervorgangs das Werkstiick keinen externen StoBkraften
ausgesetzt ist.

|

Montage

AWarnung

1. Lassen Sie den elektrischen Schwenktisch nicht fallen oder stoBen

Sie ihn und verbiegen oder zerkratzen Sie die Montageflachen nicht.
Bereits leichte Verformungen kénnen die Genauigkeit beeintrachtigen oder
Fehlfunktionen verursachen.

2. Ziehen Sie die Last-Befestigungsschraube mit dem vorgesehenen

1

Anzugsdrehmoment an.
GroBere Anzugsdrehmomente kdnnen Fehlfunktionen verursachen, wéhrend sich
bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Position verdndern kann.

Werkstiickanbau an den elektrischen Schwenktisch

Montieren Sie die Last mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde und ziehen Sie die Schrauben mit den in der
nachfolgenden Tabelle angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

Modell Schraube drgﬁéggi??ﬁjm]
LERCI10 M4 x 0.7 1.4
LERCI30 M5 x 0.8 3.0
LERCI50 M6 x 1 5.0

/A Warnung

3. Verwenden Sie fiir die Montage des elektrischen

Schwenkantriebes Schrauben mit der korrekten Lange
und ziehen Sie diese mit einem Anzugsdrehmoment
fest, das innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.
GroBere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen verursa-
chen, wéhrend sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment
die Einbaulage veréndern und unter extremen Bedingungen das
Werkstiick herunterfallen kann.

Montage mit Durchgangsbohrung

Gehdusemontage/unten Gehausemontage/oben
max. Anzugs-
Modell Schraube drehmoment [N-mm]
LERCI10 M5 x 0.8 3.0
LERCI30 M6 x 1 5.0
LERCI50 M8 x 1.25 12.0
Gewindemontage
Gehausemontage/unten
——
|
max. Anzugs- | max. Einschraub-
el el drehmoment [N-m] tiefe L [mm]
LERCI10 M6 x 1 5.0 12
LERCI30 M8 x 1.25 12.0 16
LERCI50 M10x 1.5 25.0 20

4. Die Montageflache verfiigt Gber Bohrungen und Einker-

bungen fiir die Positionierung. Falls erforderlich kénnen
Sie diese fiir die prazise Positionierung des elektrischen
Schwenkantriebes nutzen.

5. Wenn der elektrische Schwenkantrieb ohne Span-

nungsversorgung betétigt werden muss, verwenden
Sie die Handhilfsbetédtigungs-Schrauben.

Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetatigungs-Schrauben
betéatigt  wird, Uberprufen  Sie die Position der
Handhilfsbetatigungs-Schrauben des Produkts und sehen Sie
einen ausreichenden Freiraum vor. Wenden Sie kein
UbermaBiges Anzugsdrehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-
Schrauben an, da dies das Produkt beschadigen oder Funktions-
stérungen verursachen kann.

1 ZSMC
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Serie LER

Elektrischer Schwenkantrieb/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

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

|

Handhabung \

|

Wartung

A\ Achtung

1. Bei Verwendung einer externen Fiihrung, befestigen Sie die

beweglichen Teile des Produkts und die Last so, dass sich die
Last und die Fiihrung wéhrend des Hubes nicht behindern.
Verwenden Sie einen frei beweglichen Stecker (wie z.B. ein
Ausgleichselement).

. 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) Schubanwendung

Wenn die effektive Kraft den Wert [Trigger LV] Uberschreitet

(inkl. Schub wahrend des Betriebs), schaltet sich das

INP-Ausgangssignal ein.

Der Wert [Trigger LV] muss zwischen 40% und der [Schubkraft]

eingestellt werden.

a) Um sicherzustellen, dass der Klemmvorgang und der externe
Stopp mit der [Schubkraft] erreicht werden, wird empfohlen,
[Schubkraft] und [Trigger LV] auf denselben Wert einzustellen.

b) Wenn [Trigger LV] und [Schubkraft] auf einen Wert unterhalb
des spezifizierten Bereichs eingestellt werden, besteht die
Moglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

. Wenn das Werkstiick durch den elektrischen Schwenk-

antrieb mit externem Anschlag oder direkt durch ein
externes Objekt angehalten werden soll, verwenden
Sie den "Schubvorgang". Halten Sie den Tisch mit
einem externen Anschlag oder einem externen Objekt
nicht innerhalb des “Positioniermodus” an.

Wird das Produkt im Positioniermodus verwendet, kann es zu
VerschleiB und anderen Problemen kommen, wenn das
Produkt/Werkstiick in Kontakt mit dem externen Anschlag oder
dem externen Objekt kommt.

Wird der Tisch im Positioniermodus angehalten
(Anhalten/Klemmen), setzen Sie das Produkt auf eine
Position mit einer Entfernung von 1° vom Werkstiick.
(Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird die Schub-Startposition (Anhalten oder Klemmen) auf dieselbe
Position eingestellt wie die externe Stopp-Position, kénnen die folgen-
den Alarme erzeugt werden und der Betrieb kann instabil werden.

a. Alarm Positionsfehler ("Posn failed") wird erzeugt.
Die Schub-Startposition kann nicht innerhalb der Zielzeit
erreicht werden.

b. Schub-Alarm ("Pushing ALM") wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.

c. Abweichungsalarm “Deviation over flow” wird erzeugt.
An der Schub-Startposition kommt es zu einer Abweichung,
die den spezifizierten Wert Ubersteigt.

. Es entsteht kein Spiel, wenn das Produkt extern im

Schubbetrieb angehalten wird.
Fur die Rickkehr zur Ausgangsposition wird die Ausgangsposition
im Schubbetrieb eingestellt.

. Bei der Ausfiihrung mit externem Anschlag ist eine

Winkeleinstellschraube im Lieferumfang enthalten.

Der Schwenkwinkel-Einstellbereich betragt +2° vom Winkel-
Schwenkende.

Wird der Winkel-Einstellbereich Uberschritten, kann sich der
Schwenkwinkel méglicherweise aufgrund der unzureichenden
Starke des externen Anschlags verandern.

Eine Umdrehung des Anschlagbolzens entspricht ca. 1° der
Schwenkbewegung.

r
Z

SVC

A\ Gefahr

1. Das Prazisionslager ist in seine Position gepresst. Es

kann nicht demontiert werden.
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Schrittmotor-
Controller

 Serie LECP6

@ E/A-Kabel S

i s “gf sPs
- Ny

A

Spannungsversorgung fiir I/0-Signal
24VDC

Bitte sehen Sie eine SPS und eine Spannungs-
versorgung von 24 VDC fiir das E/A-Signal vor.

® Antrieb @ Controller

Optionen

@ Controller-Software

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

@ Umsetzer

Antriebskabel @----

@ Kommunikations- Software zum

kabel Programmieren
des Controllers
USB-Kabel ®
(A-miniB-Ausfiihrung)

zu CN1

Spannungsversorgung

@ Spannungs-
des 20 : cggllers versorgungs-
stecker

AnschluBkabel und
Spannungsversorgung sind
vom Kunden zustellen.

(Die Spannungsversorgung
muB3 ohne Strombegrenzung
betrieben werden.)

@ Teaching Box
(mit 3 m-Kabel)

Programmieren des Controllers
iber Teaching Box




Schrittmotor-Controller

Serie LECP6

Bestellschliissel

LECP6INI[ [ |- .
Elektrische ProdukteI l =i )
Bestell-Nr. Antrieb

Controller

Angabe ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
kompatibler Motor Beispiel: Geben Sie “LER10K-2” fir LER10K-2L-R16N1 ein.

p Schrittmotor

e Option
Zahl der Schrittdaten ® . — Schraubenmontage
¢1/0-Kabellange D Anm) | DIN-Schienenmontage
— | ohneKabel | A\ ) DIN-Schiene ist nicht
Ausgangsarte 1 1.5m inbegriffen. Bitte getrennt
N T NPN | 3 3m bestellen.
P | PNP i) 5m

= Wenn Sie bei der Bestellung der Serie LE die Ausfiihrung mit Controller wéhlen (-P600J) ist es nicht notig, diesen Controller zu bestellen.

(
Der Controller kann einzeln verkauft werden,, wenn der entsprechende Antrieb festgelegt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination korrekt ist. ~____occoemmmmmmT T
Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme Folgendes: LER1 [ll(-2
(1) Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschildes tbereinstimmt.
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).
N © @ J

Technische Daten

Technische Daten (Standard)
Position Technische Daten
kompatibler Motor Schrittmotor-Controller

Stromspannung: 24 VDC+10% Stromaufnahme: 3 A (Spitzenwert 5 A) Anm.2)
(inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Bremse)

Paralleleingang 11 Eingénge (Optokoppler)
Parallelausgang 13 Ausgénge (Optokoppler)

A/B-Phase, Line receiver input
Auflésung 800 p/r

Spannungsversorgung Anm. 1)

kompatibler Encoder

Serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (jeweils griin/rot)
Motorbremsensteuerung Entriegelungsklemme fiir ZwangsverriegelungAnm. 3)
Kabellange (m) I/O-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich (°C) 0 bis 40

Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Lagertemperaturbereich (°C) —10 bis 60
Lager-Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85 (keine Kondensation, kein Gefrieren)
Isolationswiderstand (MQ) Zwischen Gehause (Kuhlflache) und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht (g) 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 flr weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt bei Ausfiihrung mit Bremse mit magnetfreier Funktionsweise.

15 ZSNC




Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6

Montageanweisung
a) Schraubenmontage (LECP6[J-[1) b) DIN-Schienenmontage (LECP6[J][JD-[J)
(Installation mit zwei M4-Schrauben) (Installation mit DIN-Schiene)

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungs-

Erdungskabel kabel

Erdungskabel

Einbaulage :> T

DIN-Schiene

— 1

%\' ——

DIN-Schienen-Anbausatz

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und zur Verriegelung wird A in
Pfeilrichtung geschoben.

DIN-Schiene L
7.5
AXT100-DR-
+ FUrQ] geben Sie die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. PPN Y Bl O] B
Siehe Abmessungen auf Seite 17 fiir Montageabmessungen. R i i i i v i i of el g
L-Abmessungen
Pos. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 [ 355 | 48 |605| 73 | 855 | 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |160.5| 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260.5
Pos. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 3il 32 33 34 35! 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 335.5| 348 |360.5| 373 | 3855 | 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5| 473 | 4855 | 498 |510.5

DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO0 (mit 2 Befestigungsschrauben)

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt werden und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.

N

SMC 16



Serie LECP6

Abmessungen
a) Schraubenmontage (LECP6J[J-[])
(81.7) 35
66 24.5 31
1_l.  Spannungsversorgungs-LED (griin) fir Gehéuse- 15.5

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet.)

Spannungsversorgungs-LED (rot)

montage

©

b) DIN-Schienenmontage (LECP61CID-[)

(81.7)

(EIN: Alarm ist eingeschaltet.)

CN5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorspannungsstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

66

(91.7)

17

141

4.6
flir Gehéuse-
montage

Siehe Seite 16 fir Abmessung und
Bestell-Nr. der DIN-Schiene.

5.25

35

31

150
132

173.2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

167.3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

Anm.) Wenn 2 oder mehr Controller verwendet werden, halten sie einen
Abstand von min. 10 mm ein.

N

SVC



Verdrahtungsbeispiel 1

Schrittmotor-Controller Serie LE CP 6

]SpannungsversorgungsanschIuss: CN1

= Der Stecker ist der LEC beiliegend (Phoenix Contact

FK-MC0.5/5-ST-2.5). Stecker
CN1 Spannungsversorgungsklemme
Anschlussbezeichnung Funktion Angaben zur Funktion
. M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme sind
ov gemeinsame Masse (-) .
gemeinsam (-).
M24V Motor-Spannungsversorgung (+)] Motor-Spannungsversorgung (+), 24 V.
C24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+) | Steuerungs-Spannungsversorgung (+), 24 V.
EMG Stopp (+) Eingang (+), der den Stopp freigibt. 3 >>00
BK RLS Bremsen (+) Eingang (+), der die Bremse entriegelt. g é E T
A\ Achtung &

Die Spannungsversorgung fiir Controller und 1/0-Signal sollte getrennt sein und in keinem Fall die Spannungsversorgung mit
Einschaltstrombegrenzung verwenden.
Wird die Spannungsversorgung mit Einschaltstrombegrenzung verwendet, kann es wahrend der Beschleunigung des Antriebs zu einem
Spannungsabfall kommen.

Verdrahtungsbeispiel 2

| Parallel-/O-Anschluss: CN5

Elektrisches

Schaltschema

* Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen I/O-Stecker anschlieBen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CN5-0).
 Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-/O (NPN oder PNP) angepasst werden. Bitte nehmen Sie die
Verdrahtung unter Berlcksichtigung des nachfolgenden Diagramms vor.

LECP6NCIO-O (NPN) LECP6POO-0I (PNP)
CN5 fUrzl/‘lo\-/gignal CN5 fUrQI;‘O\-ggnal
COM + Al I COM + Al I
COM- A2 COM- A2
INO A3 (o o INO A3 | o~ d
IN1 A4 o0 o IN1 Ad | o~ 4
IN2 A5 —o o IN2 A5 | o~ d
IN3 A6 —o0 Do IN3 A6 | oo 4
IN4 A7 —o o IN4 A7 | oo d
IN5 A8 —o o IN5 A8 | o4
SETUP A9 —o o SETUP A | 5o e
HOLD A10 o o HOLD A0 | o~ 4
DRIVE A1l 0 o© DRIVE A1 |5 o o
RESET A2 o0 o© RESET A2 | 5o o
SVON A3 —o0 o SVON A3 | o~
ouTo B1 sty ouTo B1 — [}t o
OUT1 B2 —|— OUT1 B2 —{}——
ouT2 B3 —|— ouT2 B8 —{}——
ouT3 B4 —|}—e ouT3 B4 —{}——
ouT4 B5 —|—= ouT4 BS —}——
OouTs B6 — |—o OouTs B6 —{——o
BUSY B7 —|— BUSY B7 —{}F——
AREA B8 —|— AREA B8 —|——
SETON BO —|— SETON BO —{}F——
INP B0 — |— INP BIO — |——
SVRE Bi1 —|— SVRE BI1 —{ J——
+ESTOP | B2 — —= +ESTOP | B2 —{ ——
«ALARM | B13 — — «ALARM | B13 — }——
] ]
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 der Masse fiir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 . Schrittdaten entsprechend Bit-Nummer . AREA Ausgabe innerhalb des Ausgangseinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Riickkehr in die Ausgangsposition
SETUP Befehl fur die Riickkehr zur Ausgangsposition INP Ausgape t_>ei Erreich.gn .der Zielposition oder ZieIkraft
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten. (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.)
DRIVE Befehl zum Vorfahren SVRE Ausgabe wenn Servo eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOPANM.) keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON +*ALARMANM.) 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

Schrittdaten-EinsteIIung

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 Einstellpa-
rameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb werden unten
angegeben.

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘ ’ Deceleration ‘

Speed

INP-Ausgang | ON

In position

OFF

[ON]

©: missen eingestellt werden
(O: mussen den Anforderungen
entsprechend eingestellt werden

2. Schrittdaten-Einstellung fiir den 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 flr
diesen Betrieb werden unten angegeben.

Pushing Speed

Geschwindigkeit

’ Acceleration ‘ ’ Deceleration ‘

:

~=— In position
Pushing Force
Trigger LV [

INP-Ausgang | ON

[ON]

OFF

©: mussen eingestellt werden
O: mussen den Anforderungen

Schrittdaten (Positionierung) —: Einstellung nicht erforderlich Schrittdaten (Schub) entsprechend eingestellt 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 héher 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 hoéher der Verzégerungsparameter: Je hoher 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 F 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 wahrend 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.
o
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Schrittmotor-Controller (Servo/24 VDC) Serie LE CP 6

Signal Tabelle
Zuriick zur Ausgangsposition (Referenzfahrt)
Spannungsversorgun 24V
p 9 gung ' oV
ON
SVON OFF
Eingang .
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP :
+*ALARM i
*ESTOP b
Speed — 0 s
Zuriick zur Ausgangsposition E |

# “+ALARM" und "+ESTOP* werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
# Dort, wo das Ablaufdiagramm "Spannungsversorgung eingeschaltet" anzeigt, ist die Spannungsversorgung eingeschaltet.
# Dort, wo im Ablaufdiagramm “Stopp” auf “OFF” steht, wird die Stopptaste gedriickt. (angehalten)

i Lesen der i
Position anfahren Schubbetrieb ;Step-No.
EIN EIN
L v S PV L poomosmmmseeoy : AUS
Eingang :Ausgz;l\lbe der i Eingang :Ausg?\‘be der i
DRIVE iStepNo. | - DRIVE jStepNo. 1
H "’ r "'
ouT* En ouT ' EIN
AUS AUS
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY
INP i . INP i
Geschwindigkeit Sosttionierbetrien 1 - 0 mm/s Geschwindigkeit '. |. 0 mmls
i Schubbetrieb [

Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs "in position" der Parameter befindet, Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den "Trigger LV" der

i wird das INP-Signal eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet. Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. i
# "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"-Ausgange aus.)
HOLD Reset + Alarm-Reset!
Eingang HOLD | I EIN Eingang | RESET | I EIN
— AUS AUS
EIN EIN
Ausgan BUSY ouT
gang I | AUS A — ,'“‘ AUS
usgan 1)
gang - i EIN
*ALARM i
focNCH VN L i AUS
H ! H [
Geschwindigkeit P ! 0 mm/s tAlarmaus | ¢ 4
j Zogerungs- HOLD* wahrend fmmmmmmmmmmmmmmmemmmemeeed e e meeeeeeeen ]
:punkt ! des Betriebs | Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von
"""""" 1

OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden.

%SNC 20

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



Serie LECP6

Optionen

Antriebskabel
1
LE-CP- LE-CP-g/KabeIIénge: 1.5m,3m,5m

13.5)

Controller-Seite

Antriebsseite
Kabellange (L) 08
1 1.5m = —
3 3m X .\‘ < 7 ]
5 5m . B S S
8 8 m* Stecker A
A 10 m* (30.7) L
B 15 m*
c 20 m* (10)  Belegung
+ Fertigung auf Bestellung LE-CP-;2 /Kabellinge: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(+Fertigung auf Bestellung)
(13.5) Belegung
Antriebsseite
5.5
S o [~ \
% A I S
26.3
Stecker A
(30.7) L
Schaltkreis | Belegung Stecker A Farbe Belegung 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
___Abschirmung Farbe Belegung Stecker D
Vce B-4 1 a T a T t  braun 12
GND A-4 1 — — t _schwarz 13
A B oo T .
A A-5 | \1 1 \1 1 t _schwarz 6
B B-6 ' — — 1 __orange 9
B A-6 ) N N t _schwarz 8
”””””””” | S _ 3
[I/O-Kabel] Controller-Seite SPS-Seite
LEC—-CN5- 08.9 Al B M
s A13
Kabellange (L) & B1
1 1.5m (14.4) ‘ L B;3
: B13 A13
3 3m
3 om Marki Marki
i arkierungs- g arkierungs-
Belegung Farbe Markierung Fabe Belegung Farbe Markierung Fathe
A1l hellboraun | ® schwarz B1 gelb UL rot
A2 hellbraun | m rot B2 hellgrin | m m  |schwarz
* LeitergroBe: AWG28 A3 gelb [ schwarz B3 hellgrin | m m rot
A4 gelb u rot B4 grau H B schwarz
A5 hellgrin | = schwarz B5 grau e rot
A6 hellgrin | m rot B6 weil3 E B schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 L rot
A8 grau u rot B8 helloraun | m ® ® |schwarz
A9 weil3 u schwarz B9 hellbbraun | W m W rot
A10 weil3 u rot B10 gelb H B B schwarz
A1 hellbraun | m ®  |schwarz B11 gelb L rot
A12 hellbraun | B & rot B12 hellgrin | m m W |schwarz
A13 gelb H B |schwarz B13 hellgrin | mE = rot
— Abschirmung
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Serie LEC
Controlle

(@ Controller-
Software

(2 Kommunikationskabel

| @ USB-Kabel

(3 Umsetzer

r-Software/LEC-W1

Bestellschliissel

LEC-Wi1

Controller Einstellsoftware
(Japanisch und Englisch
sind erhiltlich.)

BRE Inhalt
% (D Controller-Software (CD-ROM)

PC (2 Kommunikationskabel
(Kabel zwischen Controller und Umsetzer)

(3 Umsetzer

@ USB-Kabel
(Kabel zwischen PC und Umsetzer)

Systemvoraussetzungen Hardware

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

+ Windows® und Windows XP® sind eingetragene Handelsmarken von Microsoft Corporation.

Beispiel einer Maske

Beispiel der Oberflache im "Easy Mode"

FilelE} Edit Comm Cetting
1]
CEEE R
Step Mo Position Speed Force
(] nsn mm 0 s 30 X ot Fos |
Statug Jum Spmed
laconn iRy | evsv. ool WSERGMM - | - | jesomv
Sl Dats -
Ha. Nove M Spon Posltlon Pushingf Pushingfe In pos ~
mfs - X X an
0| &bsalute 1o .00 ] L] 1.on
|| Absolule [ 19.00 L L] 1.00
2|Absalute 1o .00 ] L] 1.on
3| Absolute F{l] 30.00 L L] 1.00
4| Absalute 20 48.00 ] L] 1.on
§|Absolute a 50,00 L L] 1.00
B|Absolule i ER.00 L 0 1.00
7|4bsolute 400 .00 L o 1.00
B|Absolule an E0.00 L L] 1.00
9| Absolute (1] 90.00 L] L 1.00
Maove Speed 20 [mmssec] Move detance Mawe:
: .
1] L |z
Resdy 10000 =~ 20000

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position,
Geschwindigkeit, Kraft usw. kénnen
eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kdnnen auf ein und
derselben Seite eingestellt und der Antrieb
getestet werden.

® Kann fur JOG und gleichméaBiges Verfahren
verwendet werden.

Beispiel von Oberflaichen im "Normal Mode"

[ ACTCantralier - [Slep Data] 01 -

File(f) Vami(y) Acton(@) WindowW) Hebit)
Alarm | [01 =l [o =  Ga - Safa Spoe Hrake m' lc—
Dase |0m | Controller Status
r— It Bonit
Ttea Valus - Uplowd T Realier £-5T0P
Controller 10 1 Bopy [
10 patern 7] Dewnlesd T 5 SET-0M
ACC/DEC pallern rapezaid-nol ion Pasitlon .49
S=motion rale o Soand M BusY
Stroke(+) 200,00 Uplaad A1} [T 5 =
Stroket-) 200.00 e i ] ALARM
Max sesed 500 - - )
Max ACC/DEC 2000 o ;
Def In posilion 100
ORIC of faet 1.00 0 |
Mex force kL)
Fars prolect 13 CommontSiepbate Load L) RN
Enable S¥ Bisable T | DRIVE | wr o E
Unit nans - Save - " 1
L ] ™1 | RESET | o 1 ;
[5tap Datal D1 N2 SYON | ouT 2 SYRE |
vony | ot | raste | ciear | | Bot ros | '] [ =T
i N, Nove M Spoed Poszilion Accel Docel PushingF Triggerl In 4 LULLEE W
| .y L] w3l | wmfa’? 1 1
| 0[abseiute 100 5.00 2008 2000 ] s Wi s
| 1|absclute 100 .00 2008 000 ]
| 2|absstute 10 20,00 2008 000 ] SETUP BUsY
| 3|avsotute 200 30,00 2008 000 0
[ 4] ans 200 .00 z008 2000 ] [ HILD KHEX
| 5| Ahac ] 200 bi.o0 008 2000 o L
| 6| ahsolute 200 E0.00 008 000 o L
| 7|absetute a0 0,00 2008 2000 [} [} 20 T80 .00 T.00 T.00
| 8|absclute an 80,00 2008 000 ] ] 20 180 0.0 0.0 1.08
| a|absstute 500 90,00 2008 000 ] ] 20 i ' ] N1
| 10| avsetute S0 100.00 2008 000 0 ] 20 180 ' 1o
Fleady Mods Nermal

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

® Uberwachung von Signalen und dem Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichméaBiges Verfahren, Zurtick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kdnnen durchgeflihrt werden.

N
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Serie LEC
Teaching Box/LEC-T1

Bestellschliissel

LEC-T1-3|J|G

(€ @

Freigabetaste Teaching Boxl l Freigabetaste
(Option)
— |ohne
; Kabelldnge S | mit Freigabetaste
1 ' n = Verriegelungsschalter fir JOG
Stooptast Testfunktion
g oppas® Anzeige o
g J [Japanisch| > Stopptaste
g E | Englisch @ mit Stopptaste ausgestattet
Technische Daten
Standardfunktionen Position Beschreibung
° Anzeige englischer/japanischer Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Zeichen Kabellange (m) 3
° Stopptaste wird zur Verﬁjgung Schutzklasse IP64 (auBer Stecker)
gestellt Betriebstemperaturbereich (°C) 5 bis 50 (keine Kondensation)
Luftfeuchtigkeit (%) 35 bis 85
Option Gewicht (g) 350 (auBer Kabel)
* Freigabetaste wird zur Verflilgung  anm.) CE-Konformitat
gestellt Die elektromagnetische Vertraglichkeit der Teaching Box wurde mit dem Schrittmotor-Controller
der Serie LECP6 (Servo/24 VDC) und einem passenden Antrieb geprift.
Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Meniipunkte
Step data ¢ Einstellen der Schrittdaten Montl Batd
< Handbetrieb Data Step No.
Jog R R?nkk ehrle A it Monitor Einstellung von zwei unten gewéhlten Parametern
tckenr zur Ausgangsposition Jog (Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzégerung)
* 1-Schritt-Betrieb Test
Test « Riickkehr zur Ausgangsposition Alarm Monitor
* Anzeige der Achse und Schrittdaten-Nr. TB Setting || Anzeige Step No.
Monitor * Anzeige von zwei gewahlten Parametern Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
aus Position, Geschwindingkeit, Kraft. (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
¢ Anzeige des aktiven Alarms Jo
Alarm o Alarm-Reset °9 -
- - = Rckkehr zur Ausgangsposition
* Wiederverbinden Jog
* Einstellung Easy/Normal Mode
TB-Setting ¢ Einstellen der Schrittdaten und Test
Parameterwahl fur die : -
Uberwachungsfunktion 1-Schritt-Betrieb
Alarm
= Anzeige des aktiven Alarms
Alarm-Reset
TB Setting
| Wiederverbinden
Easy/Normal
Einstellparameter
23
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Normal Mode

Teaching Box Serie LEC

Flussdiagramm der Meniipunkte

22.5

Funktion Beschreibung Menu Step data
Step data » Schrittdaten-Einstellung Step data Step No.
: Parameter Bewegungs-Modus
Parameter » Parametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
* JOG-Betrieb/Konstante-Rate- Test Position
Bewegung Alarm Beschleunigung
e Zurlck zur Ausgangsposition File Verzbégerung
* Testbetrieb TB Setting Schubkraft
Test (max. 5 Schrittdaten spezifizieren Reconnect Trigger LV o
und in Betrieb nehmen.) Schgpge§chW|nd|gke|t
* obligatorischer Ausgang Positionierkraft
(obligatorischer Signalausgang, Area 1,2
obligatorischer Klemmenausgang) In position
. Antnebsubgrwachung Parameter Grundeinstellung |
* Ausgangssignal-Uberwachung L— Basic
Monitor * Eingangssignal-Uberwachung ORIG ORIG Einstellung |
* Ausgangsklemmen-Uberwachung
» Eingangsklemmen-Uberwachung Monitor DRV Monitor
* Anzeige aktiver Alarm Verfahrweg Position, Geschwindigkeit,
Alarm (Alarm-Reset) || Ausgangssignale Drehmoment schritt-Nr.
* Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Eingangssignale Letzte-Schritt-Nr.
: Ausgangklemme
* Daten speichern ; | Monitor-Ausgangssignal |
Schrittdaten und Parameter des Eingangklemme
Controllers, der flr die , Test — Monitor-Eingangssignal |
Kommunikation verwendet wird,
speichern (vier Dateien kénnen | %OEQ“SSVI(E)RIG =
gespeichert werden, wobei ein uruck zu —‘ Momtor-Ausgangsklemme|
Schrittd dP Testbetrieb
File C r!tt aten- un aramete{satZ obligatorischer Ausgang el r |
als eine Datei gespeichert wird). —‘ onitor-Eingangsklemme
e Laden in Controller Alarm Aktive ALM
;Zg;gilsr:gr?;: Eeaatgzl?r? di%x = Aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
Controller, der fiir die Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
Kommunikation verwendet wird. File ALM Log record
* Gespeicherte Daten I5schen. = Daten speichern Aufzeichnung der Alarme
* Anzeigeeinstellung Laden in Controller
(Easy/Normal Mode) Datei [6schen
* Spracheinstellung -
(Japanisch/Englisch) TB Setting
TB Setting ¢ Einstellung der Hintergrundbeleuchtung Easy Mode/Normal Mode
¢ Einstellung des LCD-Kontrasts Sprache
¢ Signalton-Einstellung Hintergrundbeleuchtung
* max. Verbindungsachse = LCD-Kontrast
 Distanzeinheit (mm/Zoll) Signaltone
. . Anzahl max. Antriebe
Reconnect * Wiederverbinden Passwort
Distance unit
—{ Reconnect
Abmessungen
34.5
Pos. Beschreibung Funktion
1 | LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schllsselring zum Befestigen der Teaching Box
3 | Stopptast Durch Dricken dieses Task wird der Betrieb gestoppt.
opptaste Die Entriegelung erfolgt durch Drehen nach rechts.
' 4 | Stopptastenschutz | Schutz fur den Stoppschalter

Freigabetaste

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten

5 (Option) Betriekf) der Jog-Testfunktipn. Andere Funktionen, wie
Datenénderung, werden nicht abgedeckt.

6 | Tastschalter Schalter firr jeden Eingang

7 | Kabel Lange:3m

8 | Stecker Stecker zum Anschluf3 an die LEC.

SVC
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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.

|

/\ Achtung:
/A Warnung:
/A Gefahr :

Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem
Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem
Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko,
die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge
hat, wenn sie nicht verhindert wird.

T T S|

#1)  1SO 4414: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik

SO 4413: Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Hydraulik

EC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von Maschinen
(Teil 1: Aligemeine Anforderungen)

SO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen

usw.

2. Maschinen und Anlagen diirfen nur

AWarnung

1. Verantwortlich fur die Kompatibilitit des Produktes ist die

Person, die das System erstellt oder dessen Spezifikation
festlegt.

Da das hier aufgefiihrte Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fir einen
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen,
mit denen die Erfullung der spezifischen Anforderungen uberprift wird. Die
Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewahrleistung der Sicherheit
liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat festgestellt
hat. Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller angegebenen Teile Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Maoglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
beriicksichtigen.

von entsprechend
geschultem Personal betrieben werden.

Das hier angegebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung geféhrlich
sein. Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend
geschultem und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

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.

. 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.

. Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu

N

w

treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produktes oder
Fehlfunktionen zu verhindern.
SMC Corporation (Europe)
Austria T +43(0)2262622800  www.smc.at office@smc.at
Belgium T +32(0)33551464  www.smcpneumatics.be  info@smcpneumatics.be
Bulgaria & +359 (0)2807670  www.smc.bg office@smc.bg
Croatia 2 +385(0)13707288  www.smc.hr office @sme.hr
Czech Republic & +420 541424611 www.smc.cz office @sme.cz
Denmark B +45 70252900 www.smedk.com smc@smedk.com
Estonia 2 +372 6510370 www.smcpneumatics.ee  smc@smcpneumatics.ee
Finland 2 +358207513513  www.smcfi smcfi@sme.fi
France 2 +33(0)164761000  www.smc-france.fr promotion@sme-france.fr
Germany & +49 (061034020  www.smc-pneumatik.de  info@smc-pneumatik.de
Greece @ +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr
Hungary T +36 23511390 www.sme.hu office@sme.hu
Ireland % +353 (0)14039000  www.smcpneumatics.ie  sales@smcpneumatics.ie
Italy = +39 0292711 www.smcitalia.it mailbox @ smcitalia.it
Latvia = +371 67817700 www.smelv.lv info@smclv.lv

AWarnung

Bitte wenden Sie sich an SMC und treffen Sie geeignete
Sicherheitsvorkehrungen, wenn das Produkt unter einer der
folgenden Bedingungen eingesetzt werden soll:

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen
Daten abweichen, oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Einbau innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit
Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen,  militdrischen  Einrichtungen,  Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten oder Freizeitgeraten eingesetzt werden oder mit
Lebensmitteln und Getranken, Notausschaltkreisen, Kupplungs- und
Bremsschaltkreisen in Stanz- und Pressanwendungen,
Sicherheitsausriistungen oder anderen Anwendungen in Kontakt kommen, die
nicht fur die in diesem Katalog aufgefiihrten technischen Daten geeignet sind.

3. Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit von Schaden an Personen,
Sachwerten oder Tieren besteht und die eine besondere Sicherheitsanalyse
verlangen.

4. Verwendung in Verriegelungssystemen, die ein doppeltes Verriegelungssystem
mit mechanischer Schutzfunktion zum Schutz vor Ausféllen und eine
regelmaBige Funktionsprifung erfordern.

s N
N J
Lithuania & +370 52308118 www.smlt It info@smclt.lt
Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 Www.smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland @ +48 (0222119616 www.smc.pl office@sme.pl
Portugal @ +351226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania @ +40 213205111 WWw.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Russia @ +7 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia @ +421(0)413213212  www.smc.sk office @sme.sk
Slovenia @ +386 (0)73885412  www.smc.Si office@sme.si
Spain @ +34 945184100 WWW.Smc.eu post@smc.smees.es
Sweden @ +46(0)86031200  www.smc.nu post@smc.nu
Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Turkey @ +902124890440  www.smepnomatik.com.tr  info@smepnomatik.com.tr
UK @ +44(0)845 1215122 www.smcpneumatics.co.uk — sales@smepneumatics.co.uk

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

1st printing PT printing PT 00 Printed in Spain

Specifications are subject to change without prior notice and any obligation on the part of the manufacturer.



