Actuadores eléctricos C€
Encoder absoluto sin s

bateria

desde Ia ultlma pos:c:on de
parada tras recuperacion del

suministro electrico.

Reinicio de operaciones sencillo tras
recuperacion del suministro electrico

El encoder guarda la informacion de la posicion incluso aunque se
desconecte el suministro eléctrico. No es necesario hacer un retorno
a origen cuando se restablece el suministro.

Actuadores compatibles

Modelo sin vastago Serie LEF

Modelo con vastago/Modelo con vastago guia Serie LEY/LEYG
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precisién Serie LESYH
Mesa de deslizamiento Serie LES

Pinza Serie LEHF

Mesa giratoria Serie LER

No R el uso de baterias. Controlador para motor paso a paso Serie JXCL] m

Mantenimiento rEducido Modelo absoluto sin bateria

(Motor paso a paso 24 VDC)

No se usan baterias para almacenar la informacién de
posicion. Por tanto, no es necesario almacenar baterias de

repuesto ni sustituir las baterias agotadas. Nuevo ® Tamafo 16 afadido a las series LEFS,
LEFB, LEY y LEYG.

® Se ha anadido la mesa de deslizamien-
to de alta precision de la serie LESYH.

Serie LE[] % SNC

CAT.EUS100-136B-ES




Actuadores eléctricos Modelo de encoder absoluto sin bateria Serie LE[ ]

Actuadores compatibles

Serie

Vastago

Mesa de deslizamiento

Modelo de alta
precision LESYH

Modelo com-
pacto LES

Modelo de alta
precision LESH

Husillo a bolas

Husillo a bolas

. . ) ) + Correa + Correa .
Método de accionamiento Husillo a bolas Correa ( En linea: ( En linea: Husillo a bolas —
Husillo a bolas/|\Husillo a bolas,

Velocidad max.*! [mm/s] 1200 1500 500 500 400 400 400
Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.015 +0.08 +0.02 +0.02 +0.01 +0.05 +0.05
Motor de accionamiento | Motor paso a paso o o [ ] [ ] [ J [ ] [ J

8 [ J
16 [ J [ J [ ] [ ] [ J
Tamano 25 [ J [ J [ ] [ ] [ J [ ] [ J
32 [ J [ [ J [ J
40 [ J [ ] [ ]
Carga max. de 8 2 (6)
trabajo [kg] 16 15 (4) 1 35 (8) 35 (7.5) 8 (12)
Los valores Ip, a0l 25 30 (15) 10 70 (30) 70 (29) 12 (20) 5 (5) 12 (4)
entre paréntesis
corresponden al 32 50 (20) 19 80 (43) 80 (41)
montaje vertical. 40 65 (23) 90 (53) 90 (51)
8 138
3 16 141 141 348
Fuerzamax.de \p, .50 25 452 452 420 180 180
empuje [N]
32 707 707
40 1058 1058
Carrera max. [mm] [ 1200 | 2000 | 500 [ 300 [ 150 | 150 | 150
PR 6 memiEtts ¢l meter En linea, en paralelo Superior En linea, en pa-|En linea, en pa- |En linea, en paralelo[En linea, en paralelo|En linea, en paralelo
! (derechafizquierda) P ralelo (superior) |ralelo (superior) | (derecha/izquierda) | (derechalizquierda) | (derecha/izquierda)
Montaje de detectores magnéticos| [ ] | [ J | [ J \ [ ] | [ d | |

#1 Los valores numéricos varian en funcion del tipo de controlador/driver, la carga de trabajo, la velocidad y las especificaciones.
Para obtener mas informacion, consulta el «Grafico de velocidad-carga de trabajo (guia)», el «Momento admisible» y las «Especificaciones» de cada actuador.




Actuadores eléctricos Modelo de encoder absoluto sin bateria Serie LE[ |

s T e g

LER
Serie
p.143
Velocidad max.*! 420 [°/s] 100 [mm/s]
Repetitividad de posicionamiento +0.05 [°] (+0.03 [°])*3 +0.1 (Un lado) [mm]
Motor de accionamiento | Motor paso a paso [ ] [ J
32 [ J
Tamano 40 [ J
50 (]
Momento de inercia max. -
lkgm?] Tamafo 50 0.13
Par méax. de giro Tamafio 50 10
[N-m]
Angulo de giro [°] 320
Fuerza méx. de prensién | . .. 32 120
[N] 40 180
Fuerza méx.de prensién | . 32 32 (64)*?
[mm] 40 40 (80)*2
%1 Los valores numéricos varian en funcion del tipo de controlador/driver, la carga de trabajo, la velocidad y las

especificaciones.
Para obtener mas informacion, consulta el «Gréafico de velocidad-carga de trabajo (guia)», el <Momento admisible» y las
«Especificaciones» de cada actuador.

%2 Los valores entre paréntesis corresponden al modelo de carrera larga.

+3 Los valores entre paréntesis corresponden a la precision de la mesa del modelo de alta precision.

Controladores compatibles

Modelo absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Controlador para motor paso a paso serie JXCU EXIZD

Modelo
programable

Modelo de entrada directa

EthercAT | Ethen'et/IP Devicei'et | @ IO-Link | CCink
r X o~ " [ )

1 -

JXC51

JXC61 JXCD1 JXCLA1 JXCM1




Controlador para motor paso a paso Serie JXC

iEl ajuste simplificado permite un uso inmediato!
© «Modo sencillo» para ajuste simplificado

Para el modelo por tabla de posiciones serie JXC51/61 » 165

Para uso inmediato, selecciona «Modo sencillo».

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

® Configuracién de bloques de
movimiento, realizacién de prue-
ba, jogging, y movimiento para

FilelE? Edit  Gomm

Setting

JXC51/61

=

T205mm @5t

e
Ea| ‘ RTN ORIG Stop -
Spesd Force
%

200 me/= @754
2 Step No Position -
No. O 050 mno 0 mn/s 3
r

—--(Jogging
=== Iniciar prueba )

velocidad constante se pueden

pee | Position |PushingF Pushi
s m R

configurar y operar
desde una unica pantalla.

5.00 ]

10,00 ]
20.00 ]
30.00 ]
40.00 ]
50,00 ]
60,00 ]
70.00 ]

]

[]

Configuracion
de bloques de
movimiento

| ___( Movimiento para
velocidad constante

Ajuste del jog y la
velocidad de la ===
velocidad constante F

10000 ~ 30000

<Cuando se usa una TB (consola de programacion)>

® | a pantalla simplificada sin des-
plazamiento facilita el ajuste y el
funcionamiento.

® Elige un icono de la primera pantalla
para seleccionar
una funcion.

® Configura los
bloques de movi-
miento y comprue-
ba el monitor en la
segunda pantalla.

-

]

e Los datos se pueden configurar
introduciendo unicamente la
posicion y la velocidad. (El resto

Ejemplo de configuracion de bloques de movimiento Ejemplo de comprobacion del estado de funcionamiento

12 pantalla 12 pantalla

T—% E=H TRk

D A J MONITOR!
_ 22 pantalla v 7| = 22 pantalla
Paso Eje 1 0 4b Monitor- Eje 1
Ne pasosl//O N N Ne pasos 1
Posic. |I 123.45 mm \ Posic. 12.34 mm
Velocidad \, 100 mmy/s/ Velocidad 10 mm/s

Tras introducir los valores, se
‘pueden registrar pulsando «SET».

Posibilidad de comprobar el
estado de funcionamiento.

de condiciones estan preajustadas.)

Paso Eje 1 Paso Eje 1

Nepasos o I ] N°pasos T

'Posic.  50.00mm | 'Posic.  80.00mm |

\Velocidad 200 mm/s | “"“""" \Velocidad 100 mm/s |
ZS\NC



Controlador para motor paso a paso Serie JXC

©O «Modo normal» para ajuste detallado
Selecciona «Modo normal» cuando se requiera un ajuste detallado.

® Posibilidad de ajustar los bloques de movimiento e Posibilidad de ajustar los parametros.
de forma detallada. ® Se pueden realizar JOG y movimiento a velocidad constante,

® Posibilidad de monitorizar las sefiales y el estado  retorno al origen, realizacion de prueba y prueba de salida forzada.
de los terminales.

<Cuando se usa un PC>
. ., Copy | cut | Paste. } Clear | Undo, |n.t Pos Load, Save Upload | Download
Software de configuracion del controlador |[= = s == =z =

® Configuracion de blogues de movi-
miento, ajuste de parametros,
monitorizacion, programacion, etc., |sisi  Eoan W
se muestran en diferentes ventanas. =

Ventana de configuracion

de bloques de movimiento Lz - aweun
R Ventana de ajuste
s de parametros

Ventana de monitorizacion —
Ventana de programacion

Menu Eje 1
- Blogues de movimiento i

® Se pueden almacenar multiples bloques Parametro Paso Eje 1 |

de movimiento en la consola de programa- | Prueba N° pasos A| Prueba DRV _Eje 1

cion y transferirlos al controlador. Pantalla del mend principal o 0 | N pasos 1 Butmon Eo
@ Realizacion de prueba continua - Movimiento MOD ¥| posic. 123.45 mm BUSY ] ‘ ‘A

hasta 5 bloques de movimiento. Pantalla de configuracion -

de blogues de movimiento SVRE @]
Pantalla de prueba SETON ] v

Pantalla de consola de programacion

Pantalla de monitorizacion

de bloques de movimiento, realizacion de prueba,
monitorizacion, etc.) desde el men principal.

El actuador y el controlador se venden como un conjunto. (también pueden pedirse por separado.)

Asegurate de que la combinacién del controlador y el actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso>

(1) Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe coincidir con el del controlador.
(2 Comprueba que la configuracion de 1/O paralelas coincide (NPN o PNP).

Actuador ’ Controlador =
5 ) _
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Controlador para motor paso a paso serie JXCL]

Elemento

Configuracion de datos de paso y de para-
metros

‘ Modelo programable JXC51/61

* Entrada del software de configuracién del controlador (PC)
¢ Entrada de la teaching box

Ajuste de «posicionamiento» de datos de
paso

¢ Valor numérico de entrada
¢ Programacion directa
¢ Funcionamiento JOG

¢ Entrada de valor numérico del software de ajuste del controlador (PC) o la teaching box

Numero de datos de paso 64 puntos
Comando de funcionamiento (sefal I/0) N.¢ pasos Entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]
Senal de finalizacion Salida [INP]

Elementos de ajuste

TB: Teaching box PC: Software de configuracién del controlador

. Modo sencillo | Modo normal
Contenido

Modelo programable

Elemento
JXC51/61
Movimiento MOD Seleccion de «posicion absoluta» y «posicion relativa» A [ ] o Ajuste a las ABS/INC
Velocidad Velocidad de traslado (] [ ] (] Ajuste en unidades de 1 mm/s
[Posicion]: Posicién de destino : :
Posicion [Empuje]: Posicion de inicio de [ ] [ ) [ ] gjgfte en unidades de
empuje O1mm
Aceleracion/Deceleracion | Aceleracion/Deceleracion durante el movimiento (] [ ] (] Ajuste en unidades de 1 mm/s?
g°zﬁgu"?i6" Fuerza de empuje Tasa de fuerza durante la operacion de empuje ® ® ® Ajuste en unidades de 1 %
e datos de
paso (extracto) | Disparador LV Fuerza objetivo durante la operacion de empuje A [ ] [ Ajuste en unidades de 1 %
Velocidad de empuje | Velocidad durante la operacion de empuje A o o Ajuste en unidades de 1 mm/s
Fuerza de desplazamiento | Fuerza durante la operacion de posicionamiento A o o Ajustar al 100 %
Salida de area Condiciones que activan la sefial de salida de drea. A o o Ajuste en unidades de 0.01 mm
L [Posicion]: Anchura hasta la posicion de destino Ajustar a 0.5 mm min.
[ E L [Empuje]: Cudnto se mueve durante el empuje A o ° (Unidades: 0.01 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + X X o Ajuste en unidades de 0.01 mm
. . | Carrera (-) Limite de posicion del lado - X X [ ] Ajuste en unidades de 0.01 mm
Ajuste de para-
metros (extrac- | Direcciéon ORIG Posibilidad de ajustar la direccion del retorno al origen. X X ([ J Compatible
to ) )
) Velocidad ORIG Velocidad durante el retorno al origen X X (] Ajuste en unidades de 1 mm/s
ORIG ACC Aceleracion durante el retorno al origen X X (] Ajuste en unidades de 1 mm/s?
Se puede evaluar el funcionamiento
JOG [ ] [ ) [ ] continuo a la velocidad de ajuste
mientras se pulsa el interruptor.
Se puede evaluar el funcionamien-
MOVE X [ ) [ ] to a la distancia y velocidad de
Prueba ajuste desde la posicion actual.
Retorno al origen ([ ] o ([ J Compatible
Accionamiento de Funcionamiento de los datos de (] .
prueba paso especificados o o (Funcionamiento continuo) Compatible
Salida forzada Se puede evaluar a activacion/desactivacion del terminal de salida. X X o Compatible
Se puede monitorizar la posicién ac-
DRV mon tual, la velocidad, la fuerza y los datos (] [ ] (] Compatible
Monitor de paso especificados.
Se puede monitorizar el estado de ac-
In/Out mon tivacién/desactivacion actual del ter- X X [ ] Compatible
minal de entrada y de salida.
ALM Estado Se puede confirmar la alarma que se estd produciendo actualmente. o [ J (] Compatible
Registro ALM Log Se pueden confirmar las alarmas generadas en el pasado. X X (] Compatible
. Los datos de paso y los parametros .
) A se pueden guardar, enviar y eliminar. X X o Compatible
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés ([ J o ([ J Compatible
A: Se puede ajustar a partir de la Ver. TB 2.:x (La informacion de versién se muestra en la pantalla inicial.)
5

SVC

O



Controlador para motor paso a paso Serie JXCLI

Red de buses de campo

Modelo de entrada directa EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/
DeviceNet™/10-Link/CC-Link
Controlador de motor paso a paso/serie JXCL]

®

— . -
EtherCAT. ™ Ethen'et/IP Deviceilet @ IO-Link CCeLink
\‘ | I E I
- - _-
JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCL1 JXCM1
©Dos tipos de comandos de funcionamiento ©Cableado de transicién de cables de comunicacion
Funcionamiento definido por n2 de pasos: utilizalo Se suministran dos conexiones de comunicacion.
usando los bloques de movimiento preconfigurados en + En el modelo DeviceNet™ y el modelo CC-Link, el cableado
el controlador. de transicion se puede utilizar con un conector de derivacion.
Funcionamiento definido por datos numéricos: el * 1a1enelcaso de 10-Link.

actuador utiliza valores como posicién y velocidad
procedentes del PLC.

O Monitorizacion numeérica disponible

Permite monitorizar informacién numérica como la velocidad
actual, la posicién actual y los cédigos de alarma en el PLC.

A Iicacio'n Communication protocols .
. EtherCAT ~ Etheritet/IP ZEEEE Deviceilet @ IO-Link CCuink

dPLC
!III' Posibilidad de combinar sistemas neumaticos  Se puede instalar en
- y eléctricos en el mismo protocolo. una red ya existente

Actuadores eléctricos Cilindros neumaticos Comunicacion 10-Link

EX260 Maestro

S\ /o J
<Actuadores eléctricos aplicables>
Modelo sin véstago Modelo con vastago Mesas eléctricas lineales Pinza Mesa giratoria

Serie LEF . ) Serie LEY/LEYG Serie LESYH/LES/LESH Serie LEHF Serie LER

L(Tant
- F

o \L




Controlador para motor paso a paso Serie JXCLI

Diseno del sistema / I/O para uso general

Debe suministrarlo el cliente

@Actuador eléctrico

tipo deslizante "
Y

PLC

M | Alimentacion
para senales I/O
24 VDC

-------------- @ Cable /0 FXED

LEC-CN5-0

@ Controlador*1

@ Cable del actuador*! RIS

Cable robético
LE-CE-[1]

#1 Se puede incluir como opcion. Véase A ENC
la «<Forma de pedido» del actuador.

A CN2
Debe suministrarlo el cliente

A PWR
Alimentacién 2
g Modelo programable ;
para;:c![r)%lador & Jx'():5'361 Cable de comunicacién @
@ Conector de 0,165 § (3m)
alimentacion
(Accesorio)

@ Consola de programacion @ Cable de comunicacion para la configuracin del controlador

(con cable de 3 m) Cable de comunicacion : JXC-W2A-C
LEC-T1-30JGI Cable USB : LEC-W2-U

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>

- Software de configuracion del controlador

- Driver USB (para JXC-W2A-C)

+ Descargar del sitio web de SMC:
https://www.smc.eu

@ Cable de conversion*
P5062-5
(0.3 m)
El cable de conversién se
puede usar para conectar
este controlador a la
teaching box opcional
[LEC-T1] ofrecida con la serie
LEC.

@ Cable USB
(mini A, tipo B)
(0.8 m)

@ Cable de conversion

*2 También se requiere una tabla de conversion para conectar el controlador de la serie JXCCI1 y el cable de comunicacién de la serie LECLC] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversion para JXC-W2A-C.)

N

SVC



Controlador para motor paso a paso Serie JXCLI

Diseno del sistema / Red de buses de campo

(Modelo de entrada directa EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

@ Actuador eléctrico serie LEF serie LES/LESH
> serie LEY/LEYG serie LEHF
@ Cable del actuador o serie LESYH serie LER
Cable robético o
LE-CE-J ‘/
Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo
el cliente el cliente el cliente el cliente el cliente el cliente
PLC PLC PLC PLC PLC Maestro 10-Link

@ Conector enchufable de || @ Conector enchufable del| @ Conector enchufable
comunicacion comunicacion i de comunicacion

t para DeviceNet™ FIRED | : para CC-Link para 0-Link
Hil Modelorrector [N oo IR} LEEN O JXC-CL-S
i LT LEC-CMU-T

i (Accesorio)

>
JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCM1 JXCLA1
Debe suministrarlo Cable de comunicacion @----
el cliente (3m)
Alimentacién

N

para controlador
@ Conector de alimentacion 24VDC g g]]][ﬂ—’
(Accesorio)

@ Consola de programacién @ Cable de comunicacion para la configuracién del controlador @ Cable de conversion!
(con cable de 3 m) Cable de comunicacién: JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-30JGCJ Cable USB: LEC-W2-U (0.3 m)

<Software de configuracién del controlador/Driver USB> El cable de conversién se
— - Software de configuracion del controlador puede usar para conectar
B lE | - Driver USB (para JXC-W2A-C) este controlador a la
« Descargar del sitio web de SMC: teaching box opcional
. [LEC-T1] ofrecida con la
https://www.smc.eu ie LEC
| '.Q.. & serie .
bl
Dand 5 il NEED:
Baad o - J il G m—-
- == U e
SEm @Cable USB @ Cable de conversion
1 (mini A, tipo B)

L PC (0.8m)

#1 También se requiere una tabla de conversién para conectar el controlador de la serie JXCCI1 y el cable de comunicacion de la serie LECL] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversion para JXC-W2A-C.)

SMC 8
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Actuadores eléctricos
Modelo de encoder absoluto sin bateria serie LE[ ]

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS p. 12

Seleccion del MOdElO .. ovvvoviiiiii p13
Forma de pedido - i p. 21
ESPeCifiCaCiones: . i oot p. 23
= Y=Y o TN p. 24
DS ettt p. 25
(D10 aT=) o1 [0) 8 1= 1= T PO TSSO PPTPRR p. 27

Modelo sin vastago / Accionamiento por correa Serie L EFB G rrreme P

) SeleCCiON el MOAEIO - vieeieieee s p.13

g "‘iJ FOIMA A8 PEAIAO ---vrevevereerirriiciieiieei i p. 43
‘/ » - ESPECIfICACIONES. - o evevieiiiei e p. 45
‘/ F’/ P S0 e, p. 45
/’ > [ 1Y=1 2 o NPT T T OO PP PPRRPPPROt p. 46

f’ (D10 aT= o (0] 8 1= 1= R T T U T P PUPRRR p. 47

SelecCion el MOAEIO < . veeiiieeeee e p. 55
Forma de pedido - o p. 61
ESPECIfiCACIONES. -+ v oveieiiiii p. 63
P S0 oot p. 64
(D -T=] 2 Lo PP POU PP p. 65
(D10 aT=) o (0] 8 1= 1= R T T OO T TR PSSO PUPPRR p. 67
Modelo con vastago guia Serie LEYG TR D
SelecCiON el MOGEIO - oo oottt e e e e e e e e e e e e e aaaaeas p. 73
Forma de Pedido - voveiiiiiiii p. 79
ESPECIfiCACIONES. .- v oveviiiiiiii p. 81
| = Y=Y NN p. 82
IS0 - ettt p. 83
[T g 7= 0 <1 [0) 1= Y- T PSPPI p. 85

Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precision Serie LESYH D

2 SelecCiON el MOTEIO oo p. 91
/, i Forma de pedido . oo p. 99
P . s ESpecificaciones ... oo p. 101
€ " g > P B0 ettt p. 101
‘ g {91 1Y=Y 2 o R PRSP RUPPRRt p. 102
‘ (D11 g =Yg o (0] 1= Y S U U p. 103

Mesa de deslizamiento / Modelo compacto Serie LES QRIS D

SelecCion del MOAEIO - vevvveeee e p. 107
Forma de pedido . oo p. 115
ESPECIfiCaCioN®S -« vivoviiiiiiiiii p. 117
[ =Y=T 0 YN p. 117
{1111 2 o NPT T T OO PP PPRRPPRROt p. 118
DIMENSIONES oo e p. 120



Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez serie LESH .90

SeleCCiON del MOAEI0O - - oo o ittt eas p. 125
Forma de pedido . oo p. 133
ESpecificacion@s . ...oovoiiiiiiii p. 135
P S0 it p. 135
[ I1=T=) 2 (o TR TSP OP PP PPPPPTPN p. 136
DB S ONES ettt e e e p. 138

Pinza serie LEHF . 142

SelecCion del MOAEIO < oo p. 143
Forma de pedido . oo p. 147
ESPEeCIfiCacioN@s - - oo p. 149
[ <T=1 2 (o PP PPPPPPPTPR Y p. 150
DM S IONES oottt p. 151

Mesa giratoria serie LER

SelecCion del MOTEIO <. oo ovreeiiee et p. 155
Forma de pedido ..o p. 159
ESpecificacion@s .. ... p. 161
[ I1=T=) 3 (o TR SO OP PP PPPPPPRTN p. 162
DIMIENSIONES ottt ettt e e e e e e e e e e e e e e e p. 163

Controladores serie JXCL IXrD

Controlador (modelo de entrada de datos de paso) Serie JXC51/61

Forma de pedido . oo p. 165
ESpecificacion@s .. ..o p. 165
DM BN SIONES ettt e e e e p. 167
OPCIONES ettt p. 171
Cable del AaCtUAAOE -oooooe oot eaas p. 178

Controlador para motor paso a paso Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

) : ) : Forma de Pedido . oo p. 172
‘ l l g ESPECIfICACIONES - vieieieicieicieieieee e p.173
i ; DIMENSIONES et p. 175
5 E E ,S OPCIONES ittt p. 177
5 ) ) Cable del aCtUAAOr o ocoreeee e p. 178
e V- T ol P
Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1 Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador ......... p. 179
Precauciones especificas del ProdUCTO - . oo p. 181
Lista de productos conformes @ CE/UL ... p. 182

10
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Modelo sin vastago

Accionamiento por husillo a bolas serie LEFS p.13

F

F

‘ LER ‘ LEHF H LESH H LES H LESYH H LEYG ‘ LEY ‘ LEFB LEFS

JXC51/61

Controladores D

JXCU1

SVC 12
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Modelo sin vastago

Serie LEF

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

P -
A e
S >~

ﬁ.ﬂﬁé’ ;

=

Verifica la carga de
trabajo-velocidad.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de
funcionamiento

=

Verifica el tiempo
de ciclo.

-

¢

Verifica el momento
admisible.

-

*Masa de la pieza: 5 [kg]

e \/elocidad: 300 [mm/s]

e Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?]
eCarrera: 200 [mm]

®Posicién de montaje: horizontal hacia arriba

® Condiciones de montaje de la pieza:

w

o
o

—

I
i
(I ]

w Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Gréfico velocidad-carga de trabajo> (pags. 14 a 16)
Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad consultando
el gréafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccién) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LEFS25EA-200 basandose en el grafico mostrado a la derecha.

Verifica el tiempo de ciclo.

Calcula el tiempo de ciclo usando el
siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

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

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

eT1: Tiempo de aceleracion T3: 1o L=05-V-(T1+T3)
Tiempo de deceleracién se pueden obtener v
a partir de la siguiente ecuacion. _ 200-0.5-300-(0.1+0.1)
300
T1=Viai[s]| [T3=V/a2][s] | _0570s]
©T2: Tiempo a velocidad constante puede T4 =0.2[s]

obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

T2

_L-05-V-(T1+T3)
- Y,

[s]

T

©T4: Tiempo de establecimiento varia en funcidn
de las condiciones tales como tipos de motor,
carga y posicién de los datos de paso. Por
tanto, calcula el tiempo de establecimiento en

referencia al siguiente valor.

El tiempo de ciclo se puede obtener
como sigue.

=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57+0.1+0.2
=0.97 [s]

m Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 16)
<Momento dinamico admisible> (pagina 17)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del rango admisible
tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

L3

Mep

m

_—

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el
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% Paso 6: LEFS25EB
fo— I |
2 [ 1] l
25 N L DAL
= s—Paso 12: LEFS25EA
o \
-% 20 IV
Q IR
© [}
=15 Y
(0]
° 10 TN M Paso 20: | |
= |‘ V| | LEFS25EH _|
©
©s TS N
0 LY
0O 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad: V [mm/s]

<Gréfico velocidad-carga de trabajo>
(LEFS25/Absoluto sin bateria)

@ L
£ —
E
> | at / a2
2|7
el .
] Tiempo
3 N [s]
>

T1 T2 T3 |T4

L : Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)
V' : Velocidad [mmy/s] - (Condiciones de funcionamiento)
a: Aceleracion [mm/s?] -~ (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?] -+ (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion [s]
Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]
Tiempo hasta que el actuador funciona a velocidad
constante
T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s]
Tiempo hasta que se completa el posicionamiento

2000 —
H
€ 1500—% ‘\ A\
E : \1000mm/s2\
a9 LU
5 1000 ——_3000 mm/s?
5 !
8 N
£ 500 o .
5000 mm/‘s2 ]
0
0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg]

modelo LEFS25EA-200.



Seleccién de modelo Serie LEF

s g 7 = HPL] 7
Graflca VeIOCIdad—c.arga c!e trabajo (gwa) ; # Las siguientes graficas muestran los valores
Para un modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC), motor en linea  cuandola fuerza de desplazamiento es 100 %.

LEFS16/Accionamiento por husillo a bolas i
. . 1T}
Horizontal Vertical |
16 6
14
= = L m
§ 12 § S16EB I'Lh
10 -
5 FS16EA 5 0
S 8 8
£ 4 £ Paso 10: LEFS16EA
8 8
g 4 8 -{
0 == -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s] —
LEFS25/Accionamiento por husillo a bolas G
>
Horizontal Vertical H
T ] 20 ]
30 [_Paso 6: LEFS25EB | | || —
2 o5 ] 3 Paso 6: LEFS25EB
> s | _lPaso 12; LEFS25EA > >
s 20 ¥ s (72}
8 N 8 11}
£ 15 N £ -
© ~ © EFS25EA
g 10 B2 Paso 20: LEFS25EH 5 ||
= 5 = Paso 20: LEFS25EH
&} S &} {
‘ == fﬂ
0 -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 -
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEFS32/Accionamiento por husillo a bolas
. . I
Horizontal Vertical n
30 w
o [ [T -
5 paso 8: LEFS32EB
2 g —
= 40 = Paso 8: LEFS32E
2 = 20
S \ ~ Paso 16: LEFS32EA S L
g 3 v g I
] So c Paso 16: LEFS32EA w
£ R 5 -
g 20 RN aso 24: LEFS32EH 3 10 ~< —
& 1 e s 1. | Paso 24: LEFS32EH _____
3 hi 3 ==L
N T —
0 0 | o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 w
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s] |
LEFS40/Accionamiento por husillo a bolas S
Horizontal Vertical o
~
e S B
— 60 1 . = — 30
E; Pasq 10:LEFS40EB E; Paso 10: LEFS40EB X
z %0 z
S a0 ~+—FPaso 20: LEFS40EA S 20
Qo Qo
[ rd & -
£ a2 < £ [
3 ~ Paso 30: LEFS40EH 3 Paso 20: LEFS40EA O
s 20 < 10 f | : x
) ) Paso 30: LEFS40EH 5
© SNo o
o 10 ~L &)
0 Bl 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Serie LEF
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica “Velocidad—carga de trabajo” (guia) Las siau y
. , # Las siguientes graficas muestran los valores
Para un modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC), motor en paralelo  cuando la fuerza de desplazamiento es 100 %.

LEFS16(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
- °
S16(L/R)EB
] I ] Paso 5: LEFS16(L/R)EB
4
2 010: LEFS16(L/R)EA - z
g ~ g Paso 10: LEFS16(L/R)EA
3 — g 2 4
g s 5 [
8 ~ 8 =d .~..~~
0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEFS25(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
%0 ] [T ] 20 | |
Paso 6: LEFS25(L/R)EB | | |
3 =) Paso 6: LEFS25(L/R)EB
2 25 N 2 15
z , N [ =
s 20 A Paso 12: LEFS25(L/R)EA 5
g \ g 10
g 1 s S : LEFS25(L/R)EA
o) R )
© 10 “Paso 20: LEFS25(L/R)EH S ||
e . N o Paso 20: LEFS25(L/R)EH
(&] Pa o -
0 bl 0 == =
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEFS32(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
| | T | %
50 1 { - -
_ Paso 8: LEFS32(L/R)EB _
2 4 2 Paso 8: LEFS32(L/R)EB
= = 20
> < >
& 30 >+ [Paso 16: LEFS32(L/R)EA =
i N | ] ] Paso 16: LEFS32(L/R)EA
£ 5 | [ | g
8 L. | Paso24: LEFS32(L/R)EH g 10 ~S — |
g 4 s =1 ~o 4Palso 24: LEFS32(L/R)EH
8 SN S =
0 A 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEFS40(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
70 I
_ 60 _ 30
2 5 Paso 10: LEFS40(L/R)EB g Paso 10: LEFS40(L/R)EB
= [ | =
> - | =
S 40 > IPaso 20: LEFS40(L/R)EA 8 20
§ w0 ) | | £
8 k aso 30: LEFSA0(L/R)EH 3 Paso 20: LEFSAXL/F)E
© A Y ©
S 10 \ 2 aso 30: LEFS40(L/R)EH |
(6] . (6]
0 P 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
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Seleccion de modelo Serie LEF

Grafica “Velocidad—carga de trabajo” (guia)
Para un modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC), motor en paralelo

# Las siguientes graficas muestran los valores
cuando la fuerza de desplazamiento es 100 %.

LEFB/Accionamiento por correa i
. 17]
Horizontal |
% T T 1]
18—\ LEFB32ET
m
= 16 \ TR
< \ w
\
o 12
g 10 N LEFB25ET
= 3 >
o 8 x >
p 1IN w
o 6 - N -
o ~
o 4 ml N
2 -LEFB16ET P —
O - P4 LD T o
0 500 1000 1500 2000 >
Velocidad: V [mm/s] w
I
»
Momento estatico admisible*’ L
[N-m]
Modelo Tamano Momento flector Momento flector lateral Momento torsor
16 10.0 10.0 20.0 n
LEFC] 25 27.0 27.0 52.0 wl
32 46.0 46.0 101.0 -l
40 110.0 110.0 207.0
1 El momento estatico admisible es la cantidad de momento estatico que se puede aplicar al I
actuador cuando esta parado.
Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas I
de seguridad cuando utilices el equipo. (Lﬁ
-l
LL
I
1T]
-l
oc
11T}
-l
™
©
™
[Ty]
O
x
br)
-
[
O
x
=

O
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Serie LEF

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Momento dinamico admisible

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de
gravedad de la pieza sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo,
consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o el Software de seleccién de modelo

del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 1000 mm/s? — — —3000 mm/s?
= A -z A
k)
© | Direccion de vpladlzo de carga Modelo
& | m: Carga de trabajo [kg]
= . .
Me: Momento admisible [N-m]
[0}
6 L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L1 € € € € \
E. 1000 E. 1000 E. 1000 E. 1000
( O | i \ i \
500 \ 500 \ 500 \ 500 N
N
0 T 0 T 0 — 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000 1000
S
= 800 800 800 800
[ — —_ —_ —
‘s L2 £ 600 £ 600 £ 600 £ 600
= E E E E \
g )Mer N 400 N 400 \ N 400 § 400 \
: m
9 200 200 —P\ 200 200 PN
g N~ \\‘____ M~ 4
0 0 0 0
I 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000 2000 1
\
Mep 1500 {—{1 1600 [ 1500 [—% 1500
~~ — \ - \ = \ = \ N
m € \ € \ N € \ N € \
L3 E. 1000 N E, 1000 ——N E. 1000 E. 1000 N
3 SERENRE JITNY |2 \ 3 .
500 N 500 . 500 S 500 S
~ = L >~ . S~
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L4 € € € € \
E. 1000 E. 1000 E. 1000 E. 1000
e = S S s M
~ 1| |° : * A aA
B 500 500 \ 500 \ 500 N
N
- L e~ L — L \m__
0 T () 0 T ] 0 [ 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000 2000 2000 \
ﬂe\y\ 1500 (b 1500 ‘\ 100 1y 1500 [
, ™ E \ E \ E \ £ \
e E. 1000 E. 1000 —— E. 1000 —— E. 1000 \
5| L Eee—— 3 LN |8 WE \ 3 M
o ==, ] ‘ [ 500 SRR 500 > 500 = 500 S
~ 4 i ~ < ™ N
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 I 1000 1000 ‘
800 800 ‘\ 800 800
L6 ‘E 600 E 600 E 600 E 600
E E £ £
Q40 Q400 \ Q400 g 40 \
200 200 —P\ 200 200 N
N~ \\‘__ M ~———— ]
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Seleccion del modelo Serie LEF
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

« Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza so-
bresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o
Momento dina’mico admisible el Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacién, https://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 1000 mm/s2 ~ _— — _3000 mm/s? »
L
S| s .
e}
2 | Direccion de voladizo de carga Modelo IiIJ
® | m : Carga de trabajo [kg]
S | Me: Momento admisible [N-m]
(7}
5 L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
1500 1500 1500 1500 m
LL
— 1
e = 1000 = 1000 = 1000 = 1000 \
ol [ E E E E N
Y5 N N \ N ™
500 500
500 \\ 500 \\ & ~d
:t m = - My >=
E % )Mey w
0 0 0 0 -l
= unEy 0 1t 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
o L7 Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=
E\ ] 1500 1500 1500 1500
>
= 4
= 1000 = 1000 = 1000 = 1000 \ w
£ £ £ £ N -l
213 g 3 3 3 s AN -
I~ ‘\ \\ SN
M — i T
0 0
0 1t 2 3 4 00 5 10 15 00 5 10 15 20 0 5 10 15 20 ¢>,;
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] L_IIJ
Calculo del factor de carga de la guia
(72}
1. Elige las condiciones de funcionamiento. L
Modelo: LEFS/LEFB Aceleracion [mm/s2]: a =l
Tamaiio: 16/25/32/40 Calrgla de trabajo [kg]: m .
Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Ye/Ze
2. Selecciona la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio y la posicién de montaje.
3. A partir de la aceleracién y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico. (:,:,
4. Calcula el factor de carga en cada direccion. w
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz -l
5. Confirma que el total de ax, ay y oz es 1 0 menos.
aX+ay+oz=<1
Si es superior a 1, considera una reduccién de la aceleracién y de la carga de trabajo o un
cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie. L:L:
L
Ejemplo] ~
1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LEFS40
Tamano: 40 3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
Posicion de montaje: Horizontal 4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera: | OC
Aceleracién [mm/s2]: 3000 ax = 0/400 =0 IiIJ
Carga de trabajo [kg]: 20 ay = 50/250 = 0.2
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Ye = 50, Zc = 200 oz =200/1500 = 0.13
2. Selecciona las graficas para la orientacion horizontal del modelo LEF40 en la pagina 17. 5.0Xx+ay+0z=0.33=<1
-
Q
2000 1000 2000 T 5
\ x
800
1500 ‘ 1500[ 2K -
\
€ \ g 60 E \ -
E 1000 E £ 1000 O
b \ 3 40 3 kN g
\\ h N -
500 [Lylr=@\ 500

200 N
Lx *\ 3
E Rl \\

T~ [ty
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Serie LEF
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado A
Lado B — ¢

Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)

Modelo | @) paralelismo de carrerJ (@ Paralelismo de carrera|

entre la cara Cy la cara A| entre la cara D y la cara B
@ LEF16 0.05 0.03
Z LEF25 0.05 0.03
Lado D LEF32 0.05 0.03
LEF40 0.05 0.03

+ El paralelismo de carrera no incluye la precision de la superficie
de montaje. (Excepto cuando la carrera supera 2000 mm)

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

0.08
LEF32
L W (L =30 mm) /
{ — 006 A1 LEF40__|
£ (L = 37 mm)
o LEF25
| | 2
(L =25 mm)
£ 004 Er6 ba // /
]
N
@) s (L = 20 mm) /
(7]
a 0.02 / —
-
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

+ Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mm y se fija a la mesa.
Comprueba la holgura y el juego de la guia por separado.

*

Voladizo vs. Desplazamiento debido a la holgura de la mesa (Valor de referencia)

Modelo basico Modelo de alta precision
0.25 0.12
LEF1} 04 LEF16_/
02
£ . LEF25_ £ 0 " LEF25
5 ~ 5 / 7
5 / / £ oos L~
© ©
S P B § /
%— 0 / 7 %— 0.04 /A /
2 / A LEF40 g %/ LEF40
0.05 7 LEF32 0.02 é,
LEF32
0 0
0 100 200 300 0 100 200 300
Voladizo [mm] Voladizo [mm]
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Modelo de encoder absoluto sin bateria
Modelo sin vastago /
Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS LeFs1s, 25,32, 40 C€

+ Para mas informacién, consulta la
pag. 182 y siguientes.

Forma de pedido = _7 2

E | B|-|200 -|R1]|ICD17T

0id 63006 o b

Para obtener los detalles
sobre los controladores,
consulta la pagina siguiente.

LEFS|H|25

eI

“ Precision 0 Tamano 0 Posicion de montaje del motor 0 Tipo de motor
— Modelo basico 16 — En linea Absoluto sin bateria
H | Modelo de alta precision 25 R Paralelo al lado derecho E (Motor paso a paso 24 VDC)
32 L Paralelo al lado izquierdo
40
e Paso [mm] @ Carrera*' [mm] 0 Opcién de motor
Simbolo |LEFS16|LEFS25|LEFS32|LEFS40 Carrera Nota — Sin blogueo
H — 20 24 30 Tamario Carrera aplicable B Con bloqueo
A 10 12 16 20
50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
B 5 6 8 10 50 a 500 16 450, 500

e Compatibilidad con deteccion magnética
(modelo en linea Unicamente)? ™3

— Ninguno

C | Con (Incluye 1 fijacién de montaje)

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,

50 a 800 25 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
50 a 1000 32 | 450, 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800,
850, 900, 950, 1000

Aplicacién de grasa (Banda de sellado 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
9 P g ( ) 150 a 1200 | 40 |550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,

— . _Con . 950, 1000, 1100, 1200
N Sin (especificacion de rodillo)

@ Orificio para pasador de posicionamiento m Tipo/Longitud del cable del actuador

- — Cable robético [m]
_ | Parteinferior | [N | | — | Nngoo [R8 | &7
de carcasa B*®| pye e de carcasa B R1 1.5 RA 10%7
R3 3 RB 15%7
K Parte inferior el cuerpo I%II. R5 5 RC 20*7
2 posiciones Pane iferior el cuerpo

| Para mas detalles sobre los detectores magnéticos, consulta el catalogo web.
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@ Controlador
— Sin controlador
CHOC] Con controlador
................... E (7))
: LL
l L
Interfaz ® Conector enchufable de comunicacion, cable 1/0*° -~
(Entrada/Salida/Protocolo de comunicacion) Montaje Simbolo _ Tipo Interfaz aplicable
Nimero de controladores, 7__| Montaje con tornillo — Sin accesorio —
) ) Especificacion especial 88 Rail DIN S Conector enchufable de M
Sintolo Tipo Esténdar | Cnsiincin comunicacién de tipo recto DeviceNet™ ™
§10 Ntmero de controladores, = Conector enchufable de . CC-Link Ver.1.10 IiIJ
5 |Entradaparalela (N\PN)| @ Especificacién especial comunicacion con derivacion en
6 |Entradaparalela (PNP)| @ Nimero de — 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada paralela
E | EtherCAT ® ) Symbol| iadores | ESPecificacion 3 Cable I/0 (3 m) (NPN) Entrada
9 | EtherNet/IP™ | @ e 1 [fcontroldor|  Estandar 5 Cable I/O (5 m) paralela (PNP)
P PRQFINET [ ] [ ] F 1 Con subfuncién E
D | DeviceNet® [ controlador STO =l
L 10-Link [ J [ ]
M CC-Link [ ]
#1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones compatible con detectores magnéticos una vez adquirido.
especiales que se fabrican bajo demanda. 6 Para mas detalles sobre el método de montaje, (&
%2 Excluye LEF16 consulta el catalogo web. E
+3 Si se requieren 2 0 mas, realiza el pedido por separado. «7 Bajo demanda |
(Ref.: LEF-D-2-1. Para obtener mas detalles, consulta el catalogo Web.) +8 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.
#4 Pide los detectores magnéticos por separado. (Para obtener mas %9 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o
detalles, consulta el catdlogo Web.) entrada paralela.
x5 Cuando seleccionamos "-", el actuador no incluird ni el iman del carro ni Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. T
el soporte del detector. Asegurate de seleccionar el modelo adecuado Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela. >=
desde el principio, ya que el producto no se puede modificar para ser (I.{J)
APrecaucis 0 N
recaucion El actuador y el controlador se venden como un paquete.
[Productos conformes a CE] _ Asegurate de que la combinacion del controlador y el actuador es correcta.
La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEF con los controladores de la serie JXC. <Verifica lo siguiente antes del uso> [72)
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel (D Comprueba la referencia del modelo en la H
de control del cliente y de la relacidn con otros equipos eléctricos y etiqueta del actuador.
cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la Este valor debe coincidir con el del controlador.
directiva C_)EM de I_os componente_s Qe SMC que hayan s_ldo |ngorporados (@ Comprueba que la configuracion de I/O parale-
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como | incide (NPN 0 PNP). oo
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con as coincide ( ° T T
la directiva CEM de la maquinaria y del equipo comountodo. | | —m———0m0m——————<"" (7))
i i i i LEFS25EB-400 w
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] |
Si la serie JXC se va a usar en combinacién con el encoder absoluto sin
bateria, usa un controlador de versién V3.4 o S3.4 o superior. Consulta
las pags. 179 y 180 para mas detalles. \_ ® )
[Certificacion UL] + Para mas detalles sobre el uso de los productos, consulta el L.
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con manual de funcionamiento. E
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. Descargalo a través de nuestro sitio web: https://www.smc.eu |
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode | gy, ppgrgyr | Modelode | g ey Modelo de | ., ppoygr | Modelode | Modelode |y, gy | Modelo de
progra- | entrada oy gupyuncien | ENtrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | g quofinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada o
mable directa STO directa 0] directa ST0 directa directa STO directa w
EtherCAT® ' | EtherNet/IP™ ) PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link | CC-Link |
A C - C -
Tipo ' '
] -
©
cm -
o]
g 3]
at - va 4 W/A -
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCMA1 E
A /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada §<’
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtheNetlP™con | directa | PROFINETcon |  directa directa |0-Link con directa =
Isti Paral€lo | FiherCAT®| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncién STO| PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ |  10-Link  [subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
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Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEFS16[E LEFS25[1E LEFS32[E LEFS40[E
Carrera [mm]*! 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de Horizontal 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
trabajo [kg] Vertical 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Upa450 |10a700|5a360|20a1100(12a750|6 a 400 |24a1200|16a 800 |8 a 400 |30a 1200|20 a 850 |10 a 300
451a500 (10a600|5a300(20a1100|12a750|6 a 400 [24a1200|16a800|8 a 400 [30a 120020 a 850 |10 a 300
501 a 600 — — 20a900|12a540|6a270|24a1200| 162800 | 8 a 400 [30a1200|20 a 850 | 10 a 300
601 a 700 — — |20a630|12a420|6a230|242930|16a620| 8 a 310|30a1200|20 a 850 |10 a 300
En linea R::ﬁ:r:e 7012800 | — — [20a550[12a330 6.2 180|242 75016 a 500| 8 a 250 [30a 1140| 20 a 760 10 a 300
801 a 900 — — — — — |24a610|16a410|8 a200 |30a930|20a 62010 a 300
901 a 1000 — - — —_ —_ 24a500|16a340{8a 170 |30a780|20a520|10a 250
1001 a 1100 — — — — — — — — 30 a660|20a440 |10 a 220
.§ Velocidad*2 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a570({20a380|10a 190
S | [mm/s] Hasta 450 [10a700|5a360|20a900|12a600|6 a 300 |24a800|16a650|8a325|30a750(20a550|10a 300
E 451a500 (10a600|5a300(20a900|12a600|6a 300 |24a800|16a650|8 a 325 |30a750|20a550|10a 300
E 501 a 600 — — 20a900|12a540|6 a 270 |24a800|16a650| 8 a 325 |30 a 750 | 20 a 550 | 10 a 300
o En Rango de 601 a 700 — — |20a630|12a420|6a230|24a800|16a620|8a310|30a750|20a 55010 a 300
.S paralelo | carrera 701 a 800 — — |20a550({12a330|6a 180 |24a750|16a500|8 a 250 |30a 750|20a 550 |10 a 300
g 801 a 900 — - — —_ —_ 24a610|16a410| 8 a 200 |30a750|20a550|10 a 300
5.% 901 a 1000 — — — — — 24a500|16a340{8a 170 |30a750|20a520|10a 250
E’. 1001 a 1100 — — — — — — — — |30a660|20a440|10a 220
& 1101 a 1200 — — — — — — — — |30a570|20a380|10a 190
Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 3000
Repetitividad de Modelo bésico +0.02
posicionamiento [mm] Modelo de gran precisicn +0.015 (Paso H: +0.02)
Pérdida de movimiento Modelo bésico 0.1 0 menos
[mm]*3 Modelo de gran precisicn 0.05 0 menos
Paso [mm] 10 | 5 [ 20 [ 12 ] 6 [ 24 [ 16 | 8 [ 3 [ 2 | 10
Impact/Vibration resistance [m/s2]** 50/20
Modo de actuacion Husillo a bolas (LEFS[I), Husillo a bolas + Correa (LEFSCIT)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
€ | Tamario del motor 128 042 [ [156.4
-§ § Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
j_:% Encoder Absoluto sin bateria
g% Tension de alimentacién [V] 24 VDC 10 %
] Potencia [W]*5 *7 Potencia max. 51 [ Potencia max. 57 [ Potencia max. 123 [ Potencia max. 141
B g_’_ Modelo*® Bloqueo no magnetizante
5% | Fuerza de sujecion [N] 20 [ 39 47 | 78 [ 157 [ 72 [ 108 [ 216 [ 75 | 113 | 225
£ E| Potencia [W]*’ 29 5 5 5
&S| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %
%1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.
«2 La velocidad cambia segun la carga de trabajo. Comprueba la gréfica «Velocidad—carga de trabajo (guia)» de las paginas 14y 15.

Ademas, si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10 % cada 5 m.
Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco

*.
w

*4

Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccién paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 a 2000 Hz. La prueba se realiz6 tanto en direccion paralela como en

perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).
*5
%6
*7

Solo con bloqueo
Para un actuador con bloqueo, se afiade el consumo de energia para el bloqueo.

23
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Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.




Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Peso
Serie LEFS16LE 2
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 L_IIJ
Peso del producto [kg] | 0.83 | 0.90 | 0.98 | 1.05 | 1.13 | 1.20 | 1.28 | 1.35 | 1.43 | 1.50
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12
Serie LEFS25[1E m
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 L
Peso del producto [kg] | 1.70 | 1.84 | 1.98 | 2.12 | 2.26 | 2.40 | 2.54 | 2.68 | 2.82 | 2.96 | 3.10 | 3.24 | 3.38 | 3.52 | 3.66 | 3.80 I'_IlJ
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26
Serie LEFS32[IE
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 >
Peso del producto [kg] | 3.15 | 3.35 | 3.55 | 3.75 | 3.95 | 4.15 | 4.35 | 4.55 | 4.75 | 4.95 | 5.15 | 5.35 | 5.55 | 5.75 | 5.95 | 6.15 | 6.35 | 6.55 | 6.75 | 6.95 L
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53 -
Serie LEFS40[E —
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1100 | 1200
Peso del producto [kg] | 5.37 | 5.65 | 5.93 | 6.21 | 6.49 | 6.77 | 7.15| 7.33 | 7.61 | 7.89 | 8.17 | 8.45 | 8.73 | 9.01 | 9.29 | 9.57 | 9.85 | 10.13| 10.69 | 11.25 g
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53 1}
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Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Construccion: Motor en linea

LEFS16, 25, 32, 40

A-A
B—
7
o ]
rs J [i| \‘ |
T q I
i 1 [
-
B—i
\\\ T O‘\ o) /' o / / /
L R l T
T =T
A \ & o o A
LI Q v
Diseno: Motor en linea
LEFS16, 25, 32, 40
Lista de componentes
N.© Descripcion Material Nota N.© Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 13 | Cubierta final Aleacion de aluminio Anodizado
2 | Rail guia — 14 | Motor —
3 | Conjunto de husillo a bolas — 15 | Casquillo de goma NBR
4 |Tabla Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Tope de banda Acero inoxidable
5 |Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado 17 | Banda de sellado antipolvo| Acero inoxidable
6 | Soporte de banda de sellado| Resina sintética 18 | Iman de sellado | LEFS40 - _
— - — 19 | Rodamiento — Carrera 250 mm min.
7 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 20 | Rodamiento —
8 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento 21 | Iman . Con compatibilidad con
9 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio . . deteccién magnéica
10 | Montaje del motor Aleacién de aluminio | Revestimiento/Anodizado 22 C?nl_unto de rodillo — Sin apiicacion de grasa
- Lamina de
11 | Acoplamiento — 23 | disipacion |LEFS16 —
12 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado de calor

25
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Modelo de encoder absoluto sin bateria
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas

Construccion: Motor en paralelo

Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LEFS

Con bloqueo ®
i 1 /
4
= ]
| m
[TH
L L
=l
o ’ J_
. oo - )
2 = >
-
v\ O ) =
5 ; ®0 o0 o [~
\ . } -
o) o) O
>
1T}
-l
A-A
9 I
>
[72)
[11T]
-l
D-D
i
! -
o B
I
[72)
L
|
Disefno: Motor en paralelo w
. I
Lista de componentes L_IIJ
N.© Descripcion Material Nota N.© Descripcion Material Nota
1 _|Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 18 E:: ﬁr;:ltli:lmotor LEFS25/32/40 | Aleacion de aluminio Anodizado
2 |Rail gui —
al - gula - 19 |Cubierta final |LEFS16 | Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Conjunto de husillo a bolas — - o
4 |Tabla Aleacién de aluminio Anodizado 20_|Casquilo de goma | LEFS16 NBR w
5 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 21_|Tope de banda Acero inoxidable -
6 |Soporte degbanda de sellado | Resina sintética 22 |Banda de sellado antipolvo | Acero inoxidable
: — - — 23 |Iman de sellado [ LEFS40 — —
7 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento - .
— - — 24 |Rodamiento — Carrera 250 mm min. -
8 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento . ©
= — — 25 |Rodamiento —_ =
9 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio Con compatibiidad con 0
Y —r — - 26 |Imén — npatbilicad 3]
10 |Placa de retorno Aleacion de aluminio | Revestimiento/Anodizado deteccion magnética <
11 |Polea Aleacion de aluminio 27 |Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa =
12 |Polea Aleacién de aluminio Lamina de disi-
- - — - 28 pacién de calor LEFS16 —
14 |Placa de cubierta Aleacion de aluminio Anodizado -
15 | Espaciador delamesa | LEFS32 | Aleacion de aluminio | Anodizado (LEFS32 dnicamente) : ]
p l ( ) Lista de repuestos / Correa )
16 |Motor — 5 =~ P
— — N.¢ Tamario Ref. al
17 Cubierta del |[LEFS16 | Aleacion de aluminio Anodizado 16 LE-D-6-5
motor LEFS25/32/40 | Resina sintética 13 25 LE-D-6-2
32 LE-D-6-3
40 LE-D-6-4

O
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Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LEFS16E

+0.025

nxQ 3.5 3H9 ("o~ ) prof. 3
<
3 L N
100
D x 100 (= E) F
B 8
L (2.4)
7 1. (37) A (Recorrido de la mesa) 37 (117.5) 40
(41) [39] . Carrera : 39 (41) 65 27
412] Origen] Origen 204
S TR - 1 ‘ E{ ©
© oo}
\Cable del motor (Longitud =~ 250) | & Y
ol o N
ol ¥ 55 M4 x 0.7
Cable del motor (Longitud =~ 250) prof. rosca 7
CO: GI:I;queo / (Terminal F.G.)
. 65
(72) :Cable de blogueo (Longitud ~ 250)
@ 3H9 (3% prof. 3 20
Plano de referencia de 4 x M4 x 0.7 prof. 24
montaje del cuerpo de rosca 6.4 =~
N .. .. . &
| : : . -
‘H 3 D X} ] __LI_H_
0
% "’T 3H9 (5°%) prof. 3
Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin blogueo |Con bloqueo A B n D E F
LEFS16E[1-50(] 254.5 298.5 56 130 15
LEFS16EL]-100(] 304.5 348.5 106 180 4 —_ —
LEFS16E[]-150C] 354.5 398.5 156 230
LEFS16E[-200C] 404.5 448.5 206 280 6 200
LEFS16E[]-250C] 454.5 498.5 256 330
LEFS16E[C1-300(]1 504.5 548.5 306 380 8 300 40
LEFS16E[1-350(] 554.5 598.5 356 430
LEFS16E[1-400(] 604.5 648.5 406 480 10 400
LEFS16E[1-450C] 654.5 698.5 456 530
LEFS16E[-500C] 704.5 748.5 506 580 12 500
27
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Dimensiones: Motor en linea

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LEFS16E

Orificios para pin de posicionado (Opcional): Parte inferior del cuerpo

3H9 (+g.025

+0.025.

)prof.3  @3HI9 (g ) prof.3

G H

Dimensiones

[mm]

Modelo

Orificios para pin de
posicionado: K

G

H

LEFS16E[]-501

LEFS16E[]-100LC]

80

LEFS16E[]-150C]

25

LEFS16E[1-200C1

LEFS16E[]-2500]

180

LEFS16E[]-300C]

LEFS16E[]-350(1

280

50

LEFS16E[]-400C]

LEFS16E[]-450C]

380

LEFS16E[1-500C1

480

O
2

28

LER

JXC51/61

JXCLN




Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LEFS25E
3H9 (+8.025
nx@4.5
- = prof. 3
© : [ | 5
< =
[ 120 10
D x 120 (=E) F
B
Longitud
L de cable =~ 250
(52) A (Recorrido de la mesa) *2 52 58
10 (56) [54] Carrera 54((56)] (115.5) (2.4) a8
4[2] Origen] * Origen*3 ‘1204 ‘
[ | - | ¥ = i T ©
65 s | b
F o3
of @ Cable del motor )
© 2xQ@5 6
@ ¢ ) M4 x 0.7

Plano de referencia de
montaje del cuerpo

Opcién de motor: Con bloqueo

(160.5)

Longitud de cable ~ 250

= QEV

Ek

Cable de bloqueo

prof. rosca 8
(terminal F.G.)

24

(@ 3.5)

w\ango de dimension B)*

@ 3H9 (*§%%°) 102
prof. 3 64
4 x M5 x 8

prof. rosca 8

1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas
debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-
mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3

Posicion tras el retorno al origen

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

29

Dimensiones

[mm]
L

e Sin blogueo | Con blogueo A B n D E F
LEFS25E1-500 | 285.5 | 330.5 56 160 4 — — 20
LEFS25E1-100C] | 335.5 | 380.5 106 210 4 — —
LEFS25E]-15000 | 385.5 | 430.5 156 260 4 — —
LEFS25E[1-200[] | 435.5 | 480.5 206 310 6 2 240
LEFS25E[1-25001 | 485.5 530.5 256 360 6 2 240
LEFS25E[1-300C] | 535.5 | 580.5 306 410 8 3 360
LEFS25E(1-35001 | 585.5 | 630.5 356 460 8 3 360
LEFS25E1-400C] | 635.5 | 680.5 406 510 8 3 360
LEFS25E[1-4500] | 685.5 | 730.5 456 560 10 4 480 | 35
LEFS25E[1-500(1 | 735.5 | 780.5 506 610 10 4 480
LEFS25E[1-55001 | 785.5 830.5 556 660 12 5 600
LEFS25E[1-600C] | 835.5 | 880.5 606 710 12 5 600
LEFS25E[1-65001 | 885.5 930.5 656 760 12 5 600
LEFS25E1-700C] | 935.5 | 980.5 706 810 14 6 720
LEFS25E[]-75001 | 985.5 | 1030.5 | 756 860 14 6 720
LEFS25E[1-800[1 | 1035.5| 1080.5 | 806 910 16 7 840

O
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Dimensiones: Motor en linea

Modelo de encoder absoluto sin bateria
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LEFS25E

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo

*

5
——-—

3H9 (+8.025

8 | prof. 3

)

+1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Con deteccion magnética (opcional)

[

a !

i

(4.5) 99

29.9 -

29.9 |

99

(2.5)

8.2

# Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos.

Dimensiones

[mm]

Modelo G H
LEFS25E-5000 100 30
LEFS25E1-10001 | 100 45
LEFS25E1-15000 | 100 45
LEFS25E[1-20000 | 220 45
LEFS25E[1-2501 | 220 45
LEFS25E1-30000] | 340 45
LEFS25E1-35000 | 340 45
LEFS25E[1-4000] | 340 45
LEFS25E1-4500] | 460 45
LEFS25E1-50000 | 460 45
LEFS25E[1-5501 | 580 45
LEFS25E0-6000] | 580 45
LEFS25E1-65000 | 580 45
LEFS25E[1-700C] | 700 45
LEFS25E-75000 | 700 45
LEFS25E1-80001 | 820 45

O
2

30

LEFS

LER LEHF LESH LES LESYH LEYG LEY LEFB

JXC51/61

JXCLN



Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LEFS32E

*1

*2

%3

31

5H9 (+8.030)
Nx@55 o || Pok5
[=] _ I _ _ V\{ - Y\ _4‘%
3 : ‘ :
150
D x 150 (= E) 15
B 15
Longitud de
L cable ~ 250
(62) A (Recorrido de la mesa) *2 62 70
10 || (66)[64 Carrera 64(66) (142) 24 65 48
412] [Origen] *4 Origen*3/| 2 [4] — ,
ST T 1 — - 0 o : g
Cable delmotor ~ ©y P o
oo (2x Q@ 5) VN 8
©| © 7.5
~ =7 \WM4 x 0.7 prof.
L. rosca 8
Opcién de motor: Con bloqueo (terminal F.G.)
(194) 24
<
N
o
_ o
15
(@ 3.5)
Plano de referencia de 4x M6 x 1 prof.
montaje del cuerpo de rosca 9.9
(Rango de dimension B)"! B, _ _

T

L 1

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas
debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-

mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
Posicién tras el retorno al origen
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

Dimensiones [mm]
L

Modelo Sinbloqueo | Con bloqueo A B n D E
LEFS32E-5000 332 384 56 180 4 — —
LEFS32EC1-100C] 382 434 106 | 230 4 — —
LEFS32E1-1500] 432 484 156 | 280 4 — —
LEFS32E[1-200C] 482 534 206 | 330 6 2 300
LEFS32E1-2500] 532 584 256 | 380 6 2 300
LEFS32E1-300C] 582 634 306 | 430 6 2 300
LEFS32E[1-3500] 632 684 356 | 480 8 3 450
LEFS32E1-400C] 682 734 406 | 530 8 3 450
LEFS32E1-4500] 732 784 456 | 580 8 3 450
LEFS32E[1-500C] 782 834 506 | 630 10 4 600
LEFS32E[1-5500] 832 884 556 | 680 10 4 600
LEFS32EC1-600C] 882 934 606 | 730 10 4 600
LEFS32E[1-6500] 932 984 656 | 780 12 5 750
LEFS32EC1-700C] 982 1034 706 | 830 12 5 750
LEFS32EC1-7500] 1032 1084 756 | 880 12 5 750
LEFS32E[1-800C] 1082 1134 806 | 930 14 6 900
LEFS32E[1-8500] 1132 1184 856 | 980 14 6 900
LEFS32EC1-900C] 1182 1234 906 | 1030 | 14 6 900
LEFS32E[1-9500] 1232 1284 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32E[1-10000] | 1282 1334 1006 | 1130 | 16 7 1050

O
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea
LEFS32E

(2]
Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo h
=l
T - T .
S | ————— Pt
* +0.030 \ +0.030
5H9 (o @5Hd o) m
10, lf prof. 5 prof. 5 h
G 25 |
%1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
>
1T]
Con deteccion magnética (opcional) -l
CTTT T T T G
a8 : ‘ >
: i Ll
} ] =l
< <
(14.5) 99 g 3 99 (12.5)
= Para carreras de 99 mm o menos, en el lado del motor solo se pueden instalar 2 fijaciones de montaje para detectores magnéticos. E
(2]
Ll
=l
Dimensiones [mm] N
Modelo G
LEFS32E[-500] 130 n
LEFS32E[-100C] 130 wl
LEFS32E-1500] 130 -~
LEFS32E[1-20001 280
LEFS32E-25000 280 P —
LEFS32E[1-3000] 280
LEFS32E[-3500] 430 I
LEFS32E1-4000) 430 fﬁ
LEFS32E[-4500] 430 |
LEFS32E[1-500C] 580
LEFS32E[1-55001 580 A ——
LEFS32E[1-6000] 580
LEFS32E[-6500] 730 L
LEFS32E1-7000] 730 E
LEFS32EC-75000 730 =l
LEFS32E[1-800C] 880
LEFS32E[1-8500] 880 A ——
LEFS32E[1-9000] 880
LEFS32E[-9500] 1030 o
LEFS32E[1-10000] | 1030 w
=l
™
©
™
o]
O
x
=
-
[
O
x
=

svC %
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S

erie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LEFS40E
nxg6.6 6H9 (0%
~ prof. 6
S : A #%
~
150 15
D x 150 (= E) 60
B
Longitud
L de cable = 250
(86) A (Recorrido de la mesa) 2 86
13 (90) [88] Carrera 88((90)] (165) (3.1) 20
igen] *4 igen*3
412 Origen Origen 214 0 65 61
: s
ﬂ_f_[' " ) | — T 5 T P
| i 3
I Cable del motor (2 x @ 5) wL e D
HE ' 5
Te}
M4 x 0.7
Opcion de motor: Con bloqueo prof. rosca 8
@214) Longitud de cable ~250 ~ (terminal F.G.)
65 4
= %
| =0 o
— N
Cable de blogueo (@ 3.5)
15
0.030
@6H9("0"") (170)
prof. 7 106
Plano de referencia de
montaje del cuerpo % 60 ©
(Rango de dimensién B)*! PO - L - 0

*1

*2

3

H ) ) = 3 $ %—_ F
N ~ 6H9 (2°%)
prof. 7

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o0 mas
debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligera-

mente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

Posicién tras el retorno al origen

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

33

Dimensiones

[mm]
L
Modelo Sin blogueo | Con bloqueo - B n D E
LEFS40E1-1500] 506 555 156 328 4 — 150
LEFS40E[1-2000] 556 605 206 378 6 2 300
LEFS40E[1-2500] 606 655 256 428 6 2 300
LEFS40E1-30001 656 705 306 478 6 2 300
LEFS40E[1-3500] 706 755 356 528 8 3 450
LEFS40EC1-4000] 756 805 406 578 8 3 450
LEFS40E1-4500] 806 855 456 628 8 3 450
LEFS40E[1-5000] 856 905 506 678 10 4 600
LEFS40E-550C] 906 955 556 728 10 4 600
LEFS40EC1-6000] 956 1005 606 778 10 4 600
LEFS40E[1-6500] 1006 1055 656 828 12 5 750
LEFS40EC1-7000] 1056 1105 706 878 12 5 750
LEFS40E-7500] 1106 1155 756 928 12 5 750
LEFS40E[1-800C] 1156 1205 806 978 14 6 900
LEFS40E-850C] 1206 1255 856 | 1028 14 6 900
LEFS40E1-900C] 1256 1305 906 | 1078 14 6 900
LEFS40E[1-9500] 1306 1355 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40EC1-1000C1 | 1356 1405 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40E[1-110001 | 1456 1505 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40E[1-1200C1 | 1556 1605 1206 | 1378 18 8 1200
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea
LEFS40E

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo

LEFS

——— 7 -

Y
N +0.030 0.030 m
6H9 (*0°) @ 6H9 (6°° ) L
1 prof. 6 prof. 6 |-_|IJ
G 70
%1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
>
1T]
Con deteccion magnética (opcional) -
S S S S - ; = g
: : : -
[} [}
(38.5) 99 © o 99 (36.5) —
I
>
- - w
Dimensiones [mm] H
Modelo G
LEFS40E-15000 130 R
LEFS40E[1-2000] 280
LEFS40E[-2500] 280 on
LEFS40E[1-300C] 280 11]
LEFS40EC-35001 | 430 -
LEFS40E[1-40001 430
LEFS40E[-4500] 430 R
LEFS40E[1-50001 580
LEFS40E[-5500] 580 I
LEFS40EC-6000_ | 580 @
LEFS40E[1-65001 730 -l
LEFS40E[-7000] 730
LEFS40E[-7500] 730 e
LEFS40E[1-80001 880
LEFS40E1-85001 880 L:L:
LEFS40E[1-900C] 880 w
LEFS40E[1-9500] 1030 -l
LEFS40E[-1000C1 | 1030
LEFS40E[-11000] | 1180 —
LEFS40E[1-1200001 | 1180
oc
11T}
-l
™
©
-
o]
O
x
=
-
[
O
x
=
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Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo

LEFS16RE

39.2

B 8
D x 100 (= E) F
100 3H9 (*0*) prof. 3
nx@3.5
Y
<
g ]
]
L
Posicion de montaje del motor: 7,| . (37) A(Recorrido de la mesa) 37 295
Paralelo al lado izquierdo (41) [39] Carrera 39 [(41)] 40
95.7 (4)[2] [Origen] Origen, .| .214] (52.5) 27
®  I— — ]
[Te] (75) 8
” T Ll 3 ofs
3 g © M4 x 0.7
Posicion de montaje del motor: 5.5 prof. rosca 7
Paralelo al lado derecho ) (Terminal F.G.)
Cable del motor (Longitud = 250) (2.4) 96 (2.4)
95.7 65 80
= ‘
o o [T
18
= - /Plano de referencia de montaje del cuerpo @ 3H9 (+g.025) prof. 3 -
= = O = = O — 8
ﬂ ~ | ©
- ' p =
% o 3H9 ('3°%%) prof. 3
24|
4 x M4 x 0.7 prof.
de rosca 6.4 40
— 72
Con bloqueo
65 (2.4) 141 (2.4)
% -
Cable del motor (Longitud = 250)
@ o @
Cable de blogueo (Longitud ~ 250) H—
X _'
Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F
LEFS16L1EL]-50L] 166.5 56 130 15
LEFS16LJEL-100] | 216.5 106 180 4 — —
LEFS16[JE[]-150(] | 266.5 156 230
LEFS16[JE[]-200] | 316.5 206 280 6 5 200
LEFS16[JE[1-250(] | 366.5 256 330
LEFS16[JE[]-300] | 416.5 306 380 8 3 300 40
LEFS16[1E[1-350(] 466.5 356 430
LEFS16[JE[]-400] | 516.5 406 480 10 4 400
LEFS16[JE[1-450(] | 566.5 456 530
LEFS16[]E[]-500[] 616.5 506 580 12 5 500
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo
LEFS16R

Orificios para pin de posicionado (Opcional): Parte inferior del cuerpo

D > 5 - _'
m o
8, 11| [3H9 ("59%)prof. 3 @ 3H9 (*3°%%) prof. 3
G H D —
>
11}
-l
Dimensiones (] .
Modelo Orificio:3(£>ara pin de posici:lnado: K E
LEFS16JE[]-50C] s i
LEFS16[]E[-100[] 80 -
LEFS16[JE[1-150]
LEFS16[]E[1-200[] - _
LEFS16[JE[1-250[] 5;
LEFS16[JE[]-300(] 080 50 7
LEFS16JE[-3500] &
LEFS16[]E[1-400[] o -t
LEFS16JE[-4500]
LEFS16JEJ-5000] 480 )
L
-l
I
n
L
-l
TR
I
L
-l
o
1T}
-l
™
©
™
n
(&)
X
-
-
]
(8]
X
-

svC %
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Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo
]

LEFS25R
Conector
Cable del motor Cable de bloqueo
! 24 5 !
M B " Con bloqueo: LEFS25[1-[ 1B
B 10 ; ;
D x 120 (= E) F §
+0.025 9
120 3H9 (*5°%) © @
nx@45 prof. 3 ‘ E !
s !
= = < (125.5) A (2.4) =
® . _ . - T 4 o] 5
| (109) SIS
- - —& : ; TT - :
= - Cable de bloqueo
N ! ; = T (@ 3.5) ‘
L = '
10 (52) A (Recorrido de la mesa)*2 52 _ 405 - . . - -
(56) [541** Stroke 54 [(56)]**
(4) [21" [Origen]™* Origen*3 2 [(4)]*4 58
o o (7.5)  (46) 38
oo} <
ol e— p— | @ i i 6?‘
3| = e
~ N Y
M4 x 0.7 3T
© prof. rosca 8 6|
© (terminal F.G.)
Cable del motor 2
@ 3H9 (3% 2x@5) 2
prof. 3 (85) (2.4) = . . . - - .
4xM5x0.8 (68.5) Aﬁ £l Posicidn de monte del motor: n pareleloen el do izquierdo | Posicidn de montaj del motor: en pralelo en el ado derecho
prof de rosca 8.5 . = ! LEFS25L] ! LEFS25R0] !
Plano de referencia de montaje del cuerpo — ) ! B B o ' o o o '
(Rango de dimensién B)*! N\ _uo, \ - = © 106 106
5 : =) e ! ® @ ! ® ® g !
= = - - L «© H N| © ' O~ !
M I | ‘ |_M ) [Se] < | < é ;E < <
= = —¢= — @ @ o &
L{). - - - - - -
(2]
3H9 (+g.025)
prof. 3 45
64
(102)

%1 Cuando se monta el actuador con el plano de referencia de montaje del cuerpo, se fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, debes ser consciente de que las superficies distintas al plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) puede sobresalir ligeramente del plano de
referencia de montaje del cuerpo. Asegurate de proporciona un espacio de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
+3 Posicion tras el retorno al origen

#4 [ ]para cuando la direccion de retorno al origen ha cambiado

Dimensiones [mm] Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F Modelo L A B n D E F
LEFS25L1E[1-50C] 2105 | 56 | 160 | 4 | —| — |20 LEFS25JE[1-450] | 610.5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480
LEFS25JE[]-100] | 2605 | 106 | 210 | 4 | — | — LEFS25LJE[1-500] | 660.5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25JE[1-150] | 3105 | 156 | 260 | 4 | — | — LEFS25JE[1-550(] | 710.5 | 556 | 660 | 12 | 5 | 600
LEFS25JE[]-200C] | 360.5 | 206 | 310 | 6 | 2 | 240 LEFS25C]EC]-6000] | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 | ..
LEFS25C1E[]-250] | 410.5 | 256 | 360 | 6 | 2 | 240 | 35 LEFS25JE[1-650] | 810.5 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600
LEFS25JE[1-300] | 460.5 | 306 | 410 | 8 | 3 | 360 LEFS25[JE[1-700] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720
LEFS25E[1-350] | 510.5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 LEFS25E1-750] | 910.5 | 756 | 860 | 14 | 6 | 720
LEFS25JE[]-400] | 560.5 | 406 | 510 | 8 | 3 | 360 LEFS25[JE[1-8001 | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS25R

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Orificio para pin de posicionado*! (Opcional): Parte inferior del cuerpo

F S

=1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones

Dimensiones

[mm] [mm]
Modelo G H Modelo G H

LEFS25[JE[1-50(] 100 30 LEFS25JE[]-450(] 460 45
LEFS25[]E[1-100C] | 100 45 LEFS251E[-500(] | 460 45
LEFS25JE[]-150(] 100 45 LEFS25JE[]-550[1 580 45
LEFS25[JE[1-200C1 | 220 45 LEFS25C1E[-600] | 580 45
LEFS25JE[1-250C1 220 45 LEFS25JE[1-650(1 580 45
LEFS25[1E[1-300C] | 340 45 LEFS25C1E[]-7000] | 700 45
LEFS25[JE[]-350(] 340 45 LEFS25JE[]-750(] 700 45
LEFS251E[1-400(] | 340 45 LEFS251E[-800(1 | 820 45

Z SNC
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Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo
]

LEFS32R Posicidn de montaje del motor: n paralelo en e ado izquierdo
LEFS32L[]
B 15 -- -- --
D x 150 (= E) 15 132.5
0.030
150 5H9 ("o s s
n . prof. 5 1 1
x 5.5 B é
© ® &
3 - - . - - 4 - - .
Posicidn de monta del motor:en paralelo en el lado derecho
LEFS32RL]
132.5
S ® ®
L ® ®
10 (62) A (Recorrido de la mesa) *2 62 55 o o o
(66) [64]*4 Carrera 64 [(66)]*4
0 4 / 70
#4 rigen] * i *3 X
4[2] [Origen] Origen 2[4] (85)  (59.9) 48
“y
o — T T |
™ W (o)) —
Ef)), %EE 0 i S g
™,
© 8 M4 x 0.7 gT
~ prof. rosca 8 75
o Con;ctor N (terminal F.G.)
o . . O 5H9 (+8.030)
Cable del motor Cable de bloqueo prof. 8 0 ~ - iy T
' 24 15 : (Prof. de avellanado 3) © 90" bloq,l,jeO: LE',:,S32DD-,,DB
=S Cable del motor 2: Cable de bloqueo
B (2x@5) £ 1 (@ 3.5)
. . . (94) 24) =
735) = Cable del motor
73.5 =
4X M6 x 1 , - @x09) w0 g
prof de rosca 12.5 (prof. de avellanado 3) __ ol i - © i
Plano de referencia de montaje del cuerpo ® & 3
(Rango de dimensién B)*! \ 3 ) . o 2 | g
— - = o | g (137 (24) 3
Scl I 3 L =
: : : 311 s 2| | u169) S 5
o g - =
| IG) fo) ‘ — ’,5
0 | L
5H9 (+g.030) [Te} —
prof. 8 (prof. de avellanado 3) 42 — 5 © o
70 | - -
(122) .=IJ o O O

#1 Cuando se monta el actuador con el plano de referencia de montaje del cuerpo, se fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.

(Altura recomendada: 5 mm)

Ademas, debes ser consciente de que las superficies distintas al plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) puede sobresalir ligeramente
del plano de referencia de montaje del cuerpo. Asegurate de proporciona un espacio de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

#3 Posicion tras el retorno al origen
#4 [ ] para cuando la direccion de retorno al origen ha cambiado

Dimensiones

Dimensiones

[mm] [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFS32CJE[]-50C] 245 56 180 4 — — LEFS32JE[]-550C] 745 556 680 | 10 4 600
LEFS32[ IE[-100L] 295 106 230 4 — — LEFS32[JE[]-600L] 795 606 730 | 10 4 600
LEFS32C]E[]-150C] 345 156 280 4 — — LEFS32]E[]-650L] 845 656 780 12 5 750
LEFS32[JE[]-200C] 395 206 330 6 2 300 LEFS32[JE[]-700C] 895 706 830 | 12 5 750
LEFS32[ JE[]-250(] 445 256 380 6 2 300 LEFS32[JE[]-750L] 945 756 880 | 12 5 750
LEFS32[JE[]-300LC] 495 306 430 6 2 300 LEFS32[JE[]-800L] 995 806 930 | 14 6 900
LEFS32[JE[]-350L] 545 356 480 8 3 450 LEFS32[JE[]-850L] 1045 856 980 | 14 6 900
LEFS32[]E[]-400L] 595 406 530 8 3 450 LEFS32[]E[]-900L] 1095 906 | 1030 14 6 900
LEFS32[JE[1-450(C] 645 456 580 8 3 450 LEFS32[JE[1-950(] 1145 956 | 1080 | 16 7 1050
LEFS32[ |E[-500[] 695 506 630 10 4 600 LEFS32[JEL1-1000C1 | 1195 | 1006 | 1130 | 16 7 1050
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo
LEFS32R

(2]
Orificio para pin de posicionado*! (Opcional): Parte inferior del cuerpo TT]
G 25 -
hd _ . hd - hd
! i IS
| | | @
= = & = = m
[Te] 10 5H9 (+8.030 @ 5H9 (+8.030 _ - |
prof. 5 prof. 5 |
#1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B. E
-l
Dimensiones [mm] Dimensiones [mm]
Modelo G Modelo G
LEFS320JEC]-500] 130 LEFS32C]E]-5500] 580 g
LEFS32CJEC]-100C] 130 LEFS32CJE[]-600C] 580 1}
LEFS320]E[]-150C] 130 LEFS32C]E[-650C] 730 -l
LEFS32[JE[]-200C] 280 LEFS32C]EC]-7000] 730
LEFS320]E[-2500] 280 LEFS32C]E[-750C] 730 P —
LEFS32[JEC]-300C] 280 LEFS32C]EC]-8000] 880
LEFS320JE]-350C] 430 LEFS32C]E[]-8500] 880 E
LEFS32C]E[]-400C] 430 LEFS32C]EC]-900C] 880 n
LEFS32C1E[]-450C] 430 LEFS32CE[]-950C] 1030 L
LEFS32JE[]-500C] 580 LEFS32C]E[]-1000C] | 1030 -l
(2]
11]
-l
I
(2]
Ll
-l
LL
I
1T]
-l
oc
11T}
-l
™
Q
™
o]
O
x
=
-
[
O
x
=

40

O
2



Serie LEFS
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS40R
B 15 Posconde monae e malor: e arall en e ado i
D x 150 < E) p 0S1Cion ag montaje ael motor: en paralelo en ef (2o izquierao
X150 (= o080 LEFS40L]
150 6H9 (™) - - -
prof. 5 153
- - - - ® ®
~ ' '
A A FEE *
& o
Nx066 ] Posicidn de monte del motor. en paralelo en el lado derecho
] LEFS40R[]
: Z m 153
3 3
L ! é 8 g !
13 86 A (Recorrido de la mesa) *2 86 62.4 a o
(90) [88]*4 Carrera 88 [(90)]*4 _ — -
(4) [21*4 [Origen] *&, Origen*3 2 [(4)]+
5| ©
- . __B|o 90
C : Dy T 1 8.5) 60 61
b ]
D ‘ g
o AT g o
Conector M4 x 0.7 ot
N N - prof. rosca 8 8
‘ Cable del motor  Cable de bloqueo ‘ © (terminal F.G.)
\ 24 15 ‘ ©
o = 0.030 b o - - py o
Foks [haall . EY
- S = < @ 6Ho (5°) P Con bloqueo: LEFS4011-(1B
f.7 g - - - - -
- - - pro (121.5) (24 = | Cable del motor ‘
(95.5) éj g (2xQ@5) 9 o 8
4xM8x1.25 2 - © 3
— Q =
Plano de referencia de montaje del cuerpo prof. rosca 13 ] 3 ! é § i
(Rango de dimension B) \ NE .\ I g (164.5) 24) _ g
= 2 o 3 E (138.5) | £
T : 2 ;) ;
| N I o | . iy =
0
: e ]
e [} ‘ =] i
~] ' |
6H9 (+g.030) i ﬁ Cable de bloqueo
prof. 7 60 (@ 3.5)
106 ‘ j‘l | ‘
(170) = A—’Q=

%1 Cuando se monta el actuador con el plano de referencia de montaje del cuerpo, se fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o0 mas.

(Altura recomendada: 5 mm)

Ademas, debes ser consciente de que las superficies distintas al plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) puede sobresalir
ligeramente del plano de referencia de montaje del cuerpo. Asegurate de proporciona un espacio de 1 mm o mas para evitar interferencias con las

piezas, instalaciones, etc.
%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

#3 Posicion tras el retorno al origen
=4 [ ] para cuando la direccion de retorno al origen ha cambiado

Dimensiones

Dimensiones

[mm] [mm]
Modelo L A B n D E Modelo L A B n D E
LEFS40CJE[]-150C] 403.4 156 328 4 | — 150 LEFS40CJE[]-650C] 903.4 656 828 12 5 750
LEFS40CJE[]-200C] 453.4 206 378 6 2 300 LEFS40CJEL]-700C] 953.4 706 878 | 12 5 750
LEFS40L]E[]-250C] 503.4 256 428 6 2 300 LEFS40C]E[1-750(C] 1003.4 756 928 12 5 750
LEFS40C]E]-300C] 553.4 306 478 6 2 300 LEFS40C]EC]-800C] 1053.4 806 978 | 14 6 900
LEFS40LJE[]-350L] 603.4 356 528 8 3 450 LEFS40LJE[]-850L] 1103.4 856 | 1028 14 6 900
LEFS40CJE[]-400C] 653.4 406 578 8 3 450 LEFS40C]E[]-900C] 1153.4 906 | 1078 | 14 6 900
LEFS40C]E[]-450C] 703.4 456 628 8 3 450 LEFS40C]E[]-950C] 1203.4 956 | 1128 16 7 1050
LEFS40L]E[]-500L] 753.4 506 678 10 4 600 LEFS40C]EC-1000C1 | 1253.4 | 1006 | 1178 16 7 1050
LEFS40CJE[]-550C] 803.4 556 728 10 4 600 LEFS40CJE[]-1100C] | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200
LEFS40LJEL]-600L] 853.4 606 778 10 4 600 LEFS40C]E[]-1200C] | 1453.4 | 1206 | 1378 | 18 8 1200
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Dimensiones: Motor en paralelo

LEFS40R

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo
G

Modelo de encoder absoluto sin bateria
Modelo sin vastago / Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEFS

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

©

+0.030

1 6H9 (3

)

@ 6H9 (9%°) /

prof. 6

prof. 6

A YN

+1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones

Dimensiones

[mm] [mm]
Modelo G Modelo G
LEFS40CJE[]-150C1 | 130 LEFS40CJE[1-650(] 730
LEFS40CJEC]-200C] | 280 LEFS40CJEC]-700C] 730
LEFS40]E[]-250(] 280 LEFS40JEJ-750C] 730
LEFS40CIE[]-3001 | 280 LEFS40CE[]-800C] 880
LEFS40CJEC]-3500] | 430 LEFS40CJE[J-8500] 880
LEFS40CIE[1-4001 | 430 LEFS40C1E[1-900C] 880
LEFS40CIEC1-450(] 430 LEFS40CJE[1-950(] 1030
LEFS40CJEC]-500] | 580 LEFS40CJEC-1000C] | 1030
LEFS40[CIE[]-550(] 580 LEFS40CJE[]-1100]| 1180
LEFS40CJEC]-600C] | 580 LEFS40CJEC]-12000] | 1180

O
2
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Encoder absoluto sin bateria:

Actuador electrico/modelo sin vastago
Accionamiento por correa e
Serie LEFB LerB1s, 25,32

Forma de pedido ﬁf

=

@%\z ,
é é é é é é éiobtener mas informacion

sobre los controladores, consulta
la pagina siguiente.

LEFB |25

©—m
-

0Tamaﬁo 9 Modelo de motor 9 Paso equivalente [mm] 6 Carrera*' [mm]
16 E Absoluto sin bateria | T ] 48 | Carrera Nota
25 (motor paso a paso de 24 VDC) Tamafio Carrera aplicable
32 300 a

1000 16 | 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

300 a 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,

2000 25 1200, 1500, 1800, 2000
300 a 32 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
e Opcién de motor @ Compatibilidad del detector magnético*2 *3 *4 *5 o Aplicacion de grasa (banda de sellado)
— Sin opciones — Ninguno — Con
B Con bloqueo C Con (incluye 1 fijacion de montaje) N Sin (especificacion de rodillo)
6 Pin de posicionamiento e Tipo/Longitud del cable del actuador
Cable robdtico [m]
— (?arcgsa; E’ I_!!. — Ninguno RS 8+7
inferior Carcasa B inferior™ Ri 15 RA 10%7
Parte inferior | [F——- R3 3 RB 15%7 El actuador con accionamiento
K del cuerpo In—_ll. R5 5 RC 20%7 por correa no se puede utilizar
2 posiciones Paﬁe infrir el cuerpo para aplicaciones verticales.
‘ Para obtener mas informacién sobre los detectores magnéticos, consulta el catadlogo web.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Modelo sin véastago, accionamiento por correa Serie LE F B

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
@ Controlador

— Sin controlador
CUOO Con controlador
.................. ~ CIDI|1 T
7 "
........... l | LL
Interfaz ® Conector enchufable de comunicacion, cable 1/0*° 'ﬂ
(Entrada/Salida/Protocolo de comunicacion) Montaje Simbolo _ Tipo Interfaz aplicable
Nimero de controladores, 7__| Montaje con tornillo — Sin accesorio —
’ ) Especificacion especial 88 Rail DIN s Conector enchufable de
Sintdo Tipo et comunicacién de modelo recto DeviceNet™ m
Estandar | Consubfuncion \
§10 Numero de controladores, T | Conector enclhufable de cp’municgcic’)n CC-Link Ver. 1.10 h
5 |Entradaparalela (NPN)| @ Especificacion especial de modelo de derivacion en —
6 |Entradaparalela(PNP)| @ Nimeo e —— 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada en paralelo
E | EtherCAT ® ® Symbol| iadores | ESPecificacion 3 Cable I/0 (3 m) (NPN)
9 | EtherNet/IP™ | @ [ ] 1 [1contolador| Estandar 5 Cable I/0 (5 m) Entrada en paralelo (PNP)
P PRQFlNET ® ® F 1 Con subfuncién >
D | DeviceNet® [ controlador STO 1]
L |O-Link ® o -~
M CC-Link [
#1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se para tener compatibilidad del detector magnético tras la compra.
fabrican bajo demanda. #6 Para obtener més informacion sobre el método de montaje, consulta el catalogo web. O
%2 Excluye el LEF16 +7 Bajo demanda >
+3 Si se requieren 2 0 mas, realiza el pedido por separado. (N.° de pieza: LEF-D-2-1 Para #8 Elrail DIN no esté incluido. Pidelo por separado. H
obtener més detalles, consulta el catdlogo web). #9 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
#4 Pide los detectores magnéticos por separado. (Para obtener més detalles consulta el entrada en paralelo.
Catélogo Web.) Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
=5 Cuando se selecciona «—», el producto no se suministraré con un iman integrado para un Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. T
detector magnético y, por lo tanto, no se puede fijar una fijacion de montaje. Asegurate de =
seleccionar un modelo apropiado desde el inicio, ya que no se puede cambiar el producto 7))
) 4 : w
APrecaucion El actuador y el controlador se venden en conjunto. -
[Productos conformes a CE] Asegurate de que la combinacién del controlador .y el
La conformidad ECM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la actuador es correcta.
serie LEF y la serie del controlador JXC. L (7))
. i, ' o <Comprueba lo siguiente antes del uso.> w
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de control del ) ; o
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no serd posible ® ComprEJeba eI.numero deI. mggelo en la etiqueta del actuador.
certificar la conformidad con la directiva ECM de los componentes de SMC que hayan sido Este nimero tiene que gomc@llr con el del controladqr. .
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como (2 Comprueba que la configuracion de I/0 paralelas coincide =
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva ECM (NPN o PNP).
de la maquinaria y del equipo como un todo. P %
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] I.EF BZ5ET—5UU H
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes [Im
usar un controlador con una versién V3.4 0 S3.4 o superior. Para ms informacién, consulta
las paginas 179y 180. \_ ! J
[Certificacion UL] % Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. I':L:
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con actuadores eléctricos Descérgatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu w
disponen de certificacién UL. |
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |y, ppgrgyr | Modelode | o, gy Modelo de | ., ppoygr | Modelode | Modelode |y, gy | Modelo de
progra- | entrada oo gpuncien | entrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | e qupfinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada o
mable directa STO directa 870 directa ST0 directa directa STO directa w
EtherCAT® ' | EtherNet/IP™ ) PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link | CC-Link |
o r " g : T S -
Tipo ' '
5 5
e -
o]
! g
| |
‘ ~ 4 Vi 5 L5
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
Caracte- /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada §<’
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtherNetlP™con | directa | PROFINETcon |  directa directa 10-Link con directa =5
isti paralelo | ey, orc AT®| subfuncion STO | EtherNetIP™ | subfuncién STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ | 10-Link |subfuncién STO|  CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 165 | 172
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Serie LEFB
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEFB16E

LEFB25E

LEFB32E

300, 500, 600, 700

#1
Carrera [mm] 800, 900, 1000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

300, 500, 600, 700, 800, 900
1000, 1200, 1500, 1800, 2000

B
§ Carga de trabajo [kg]*2 [Horizontal 1 10 19
‘E Velocidad [mm/s]*2 48 a 1100 48 a 1400 48 a 1500
; Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 3000
'g Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
2 | Pérdida de movimiento [mm]*3 0.1 o menos
-g Paso equivalente [mm] 48 48 48
S | Impact/Vibration resistance [m/s2]** 50/20
% Modo de actuacion Correa
g’-’. Tipo de guia Guia lineal
W | Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 o inferior (sin condensacion)
Tamario del motor 028 042 [ [56.4

Modelo de motor

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Encoder

Battery-less absolute

eléctricas

Tension de alimentacion [V]

24 VDC +10 %

Potencia [W]*5 *7 Potencia méax. 51

Potencia max. 60

Potencia max. 127

Especificaciones de |Especificacione

%’_ Modelo*® Bloqueo no magnetizante
=| Fuerza de sujecion [N] 4 19 36
E| Potencia [W]*7 29 5 5
S| Tension nominal [V] 24 VDC +10 %

%1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

#2 La velocidad cambia segun la carga de trabajo. Comprueba la gréfica «Velocidad—carga de trabajo (guia)» de la pagina 16.

Ademas, si la longitud del cable supera los 5 m, disminuira en hasta un 10 % cada 5 m.

Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco

*.
w

%4

Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccién paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).

Resistencia a vibraciones: supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 a 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como en
perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).

*5
6
*7

Solo con bloqueo

Para un actuador con bloqueo, se afiade el consumo de energia para el bloqueo.

Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

Peso

Serie LEFB16E
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000
Peso del producto [kg] 1.19 1.45 1.58 1.71 1.84 1.97 2.10
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12

Serie LEFB25E
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Peso del producto [kg] 2.39 2.85 3.08 3.31 3.54 3.77 4.00 4.46 5.15 5.84 6.30
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26

Serie LEFB32E
Carrera [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Peso del producto [kg] 412 4.80 5.14 5.48 5.82 6.16 6.50 7.18 8.20 9.22 9.90
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por correa Serie L E F B

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno
Serie LEFB ®
t
=8 B-B I e 9 -
5 ]
A ? "
A— ™ m
-l
- I ia - -
o) @ [H: : ® ®\ ! B
0 = o = =a | N =l
1 x 0 >
1T]
A— -l
5 g b b
-
P AR R pper g
- S = T olo /o /®
i N t 7 ] T
z — PG
\ © O O
I o) ® IiIJ
Lista de componentes fﬁ
N.2 Descripcién Material Nota -
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado
2 Rail guia —
3 Correa — (:I:)
4 Soporte de correa Acero al carbono Cromado Ll
5 Tope de correa Aleacioén de aluminio Anodizado -
6 Tabla Aleacion de aluminio Anodizado
7 Placa ciega Aleacién de aluminio Anodizado w
8 Soporte de banda de sellado Resina sintética I
9 | Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento H
10 | Soporte de polea Aleacion de aluminio
11 Eje de polea Acero inoxidable
12 | Polea final Aleacién de aluminio Anodizado o
13 | Polea del motor Aleacién de aluminio Anodizado 11T}
14 | Montaje del motor Aleacion de aluminio Revestimiento/Anodizado -
15 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
16 | Cubierta final Aleacion de aluminio Anodizado -
17 | Tope de banda Acero inoxidable ©
18 | Motor — 5
19 | Casquillo de goma NBR §
20 | Tope Aleacioén de aluminio
21 Banda de sellado antipolvo Acero inoxidable
22 | Rodamiento — E
23 | Rodamiento — ;‘2
24 | Tornillo de ajuste de tension Acero al cromo molibdeno Cromado -
25 Acero al cromo molibdeno Cromado
26 | Iman — Con compatibilidad con deteccion magnética
27 | Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
28 | Laminade disipacion de calor | LEFB16 —
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Serie LEFB
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa

34

+0.025
nx935 8H9 (o ) prof. 3
<
[}
®
150 8
D x 150 (= E) 20
B
L (1.5) 40
7 (92) A (Recorrido de la mesa) 37 53.5 N 65 27
(96) [94] Carrera 39 [(41)] — |
4[2] Origen Origen/_ || 2[4] H 'I[Q; ‘
Longitud i
N de cable =~ 250
@
T T
~
™) o =
S 3V
ae 55 Tornillo de ajuste de tensién de la correa
Con bloqueo 1.7 (M3: Distancia entre caras 2.5)
(Longitud cable = 250) M4 x 0.7
=~ 65 prof. rosca 7 (terminal F.G.)
o)
TT[ &
@] | Cable de bloqueo
8‘ (Longitud cable =~ 250)
@ 3H9 ("6°%°) prof. 3 (72)
Plano de referencia de 4xM4x0.7 40
montaje del cuerpo prof. rosca 6.4 24
4. &

B mE

o) o) %

@ 3H9 (0% prof. 3

3.5

39.4

Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E

LEFB16ET-300] 495 306 | 435 6 2 300
LEFB16ET-500[] 695 506 | 635 | .o n -
LEFB16ET-600[] 795 606 735

LEFB16ET-700[] 895 706 835 12 5 750
LEFB16ET-800[] 995 806 | 935 [ A _—
LEFB16ET-900[] 1095 906 | 1035

LEFB16ET-10000]| 1195 | 1006 | 1135 | 16 7 | 1050
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por correa Serie L E F B

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa
LEFB16E

LEFS

Orificio para pin de posicionado (Opcional): Parte inferior del cuerpo

[}
: - ) i - - - . ._l, _
~ = = R m
) L
8 @ 3H9 (+8.025) prof. 3 @ 3H9 (+g.025) prof. 3 / w
G 30 _
. . .
Dimensiones [mm] :
Modelo Orificios para pin de posicionado: K

LEFB16ET-300L] 280 L

LEFB16ET-500L]1 550

LEFB16ET-600L] o

LEFB16ET-700L] 730 E

LEFB16ET-800C] 880 u

LEFB16ET-900L]

LEFB16ET-1000L] 1030 :
-
>
[72)
L
|
[72)
L
-l
I
[72)
Ll
-
L
I
L
-l
o
1T}
-l
™
©
-
N
O
X
)
-
]
O
X
-
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Serie LEFB
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB25E

+0.025
nx@4.5 aHo (677)
< prof. 3
= = = = ®
© - - - - - -
< 1
= = = = ®
170 10
D x 170 (= E) 25
B
L Longitud de cable~ 250
10 (109) (Recorrido de la mesa)+2 52 64.8 (1.5) 65
(113) [111] Carrera 54 [(56)] 58
4[2] Origen]+4 Origen=3~_| 2 [4] ’;‘_ 38
- ) | — 7 I
- ‘
|
o ¥ ~
et —— - ™ T :
T‘F 11 i T I = '-‘N" 0
~—! ©
Cable del motor &—ﬁf
6 Tornillo de ajuste de tension de la correa
17 (M3: Distancia entre caras 2.5)
Opcién de motor: Con bloqueo
N M4 x 0.7 prof. rosca 8
<| Cable de bloqueo 24 (terminal FG.)
a -G.
=y [@35) L
'\ ‘EE} B S
g 65 15 Q
Longitud de cable
=250
—
@ 3Ho (0°%) (102)
prof. 3 64
Plano de referencia de montaje del cuerpo 1 4 x M5 x 0.8 45
\ prof. rosca 8.5 Q
H = o} N = = o N X
B B B _ B NIl [ 1] |
|PL| | [
o} o
Lfo) 3( +0.025
3H9 (6°%°)
prof. 3
#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje [mm]
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm Modelo H
0 mas debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm) LEFB25ET-[ST] 115.8
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de : : LEFB25ET-[STB | 158.8
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensioén B) pueden Dimensiones
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de Model L A B n D E
disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con LEFB25ET-300L] 5418 | 306 | 467 6 2 340
las piezas, instalaciones, etc. LEFB25ET-500C] 741.8 506 667 8 3 510
«2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al LEFB25ET-600C] 841.8 606 767 | 10 4 680
origen. LEFB25ET-700C] 941.8 706 867 | 10 4 680
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con LEFB25ET-800] 1041.8 806 967 | 12 5 850
las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. LEFB25ET-900C] 1141.8 906 | 1067 14 6 1020
OO A O el Al e 61 de retormo al o LEFB25ET-10000] | 1241.8 | 1006 | 1167 | 14 | 6 | 1020
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen LEFB25ET-120001 | 1441.8 | 1206 | 1367 | 16 7 1190
LEFB25ET-150001 | 1741.8 | 1506 | 1667 | 20 9 | 1530
LEFB25ET-1800C1 | 2041.8 | 1806 | 1967 | 24 11 1870
LEFB25ET-2000C] | 2241.8 | 2006 | 2167 | 26 12 | 2040
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por correa Serie L E F B

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa
LEFB25E

Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo

\'a - - ' - - 9
| | | °
ITo) | | | |
(-]
= = = 3 = = S

LEFS

3H9 (+8.025 @ 3H9 (+8.025) E
8 prof. 3 prof. 3 I._IIJ
‘ G 35
#1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
i
Con deteccion magnética (opcional) =1
H = | ) ) 6—1-—6' — 8@
I -
|
% = - — | © [ o _§ ol I8 ®
(60.5) 99 ! o ! b 9 | [ 35
[« () —
N [\
(72}
L
. . -
Dimensiones [mm]
Modelo G —
LEFB25ET-3000] 320
LEFB25ET-5000] 490
LEFB25ET-6000] | 660 %
LEFB25ET-7000] 660 L
LEFB25ET-8000] 830 -
LEFB25ET-900C] 1000
LEFB25ET-1000C] | 1000
LEFB25ET-120000] | 1170 w
LEFB25ET-150000 | 1510 T
LEFB25ET-1800C] | 1850 L
LEFB25ET-2000C] | 2020 -
oc
L
|
™
Q
™
0
(&}
x
)
-
[
(&
x
=
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Serie LEFB
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa

LEFB32E
+0.030
nx@55 5H9 (1
© prof. 5
- - - - \
o _ - - _ _ - ___%_ L‘Hvﬁ/?_‘
© w W
200 15
D x 200 (= E) 25
B
L Longitud de cable =250
10 (121) A (Recorrido de la mesa) *2 62 86.6 (1.5) 65
(125) [123] Stroke 64 [(66)] 70
4121 [N\ [origen] *4 origens 7| 2[4] 5] 48
] o ‘
R |
Ak E
<
[ Z ©
i ©n
<]
Cable del motor 1, # th
(2x Q@ 5) ‘\
7.5 Tornillo de ajuste de tensién de la correa
Opcién de motor: Con bloqueo 2 (M3: Distancia entre caras 2.5)
< Cable de bloqueo 24 M4
o x 0.7
~ @35 I
Y ﬁ ! = prof. rosca 8
+F {E} . o (terminal F.G.)
i [
o
[\
Longitud de
= cable ~250
Y9
®
@ 5H9 (*5°%) (122)
Plano de referencia de prof. 5 70
montaje del cuerpo™ 4% M6 x 1 42
\ prof. rosca 9.5 <
- - - - - <
| e e <
I | !
\q\ _ _ _ _ _ ] [
\ 3 3 ¢=T' hd 9
8 gl || sme (+9090)
prof. 5
%1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje Dimensiones
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm Model L A B n D E
0 mas debido al biselado redondo. (Altura recomendada: 5 mm) LEFB32ET-300C] 585.6 306 489 6 2 400
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de LEFB32ET-500] 785.6 506 689 8 3 600
cobrosall igeramente on r63pecto a dho plano. Asegtlate de LEFB32FT-6000] | 8856 | 606 | 789 | & | 3 [ 600
disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con LEFB32ET-7000] 985.6 706 889 | 10 4 800
las piezas, instalaciones, etc. LEFB32ET-800L 1085.6 806 989 | 10 4 800
«2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al LEFB32ET-900C] 1185.6 906 | 1089 | 12 5 | 1000
origen. LEFB32ET-1000C] | 1285.6 | 1006 | 1189 | 12 5 | 1000
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con LEFB32ET-1200L] | 1485.6 | 1206 | 1389 | 14 6 | 1200
las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. LEFB32ET-1500C] | 1785.6 | 1506 | 1689 | 18 8 | 1600
*3 Posicion tras el retorno al origen LEFB32ET-1800L] | 2085.6 | 1806 | 1989 | 20 | 9 | 1800
=4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen LEFB32ET-20000] | 22856 | 2006 | 2189 | 22 | 10 | 2000
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo sin vastago / Accionamiento por correa Serie LE FB

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Accionamiento por correa
LEFB32E

(2]
Orificio para pin de posicionado*' (Opcional): Parte inferior del cuerpo h
- = = -
| i ] L]
| |
- - +0.030 m
@5H9 ('0°°)/ h
prof. 5 -l
G 35
+1 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
>
L
Con detecciéon magnética (opcional) -l
O <) <) > :F > T
B B B B _ _ B B ] 1 B }EEE@
J | [
oF e—— [ [} ha i il g (O]
2, i
-l
o8 | =
o —— A —— -y LIS
I = SR
= | | | - -
% % % % =
(72.5) 99 % % 99 (13.5)
(2]
L
. . -
Dimensiones [mm]
Modelo G -
LEFB32ET-300L] 380
LEFB32ET-500L] 580 -+
LEFB32ET-600C]1 580 )
LEFB32ET-700C]1 780 L
LEFB32ET-800C] 780 -
LEFB32ET-900(]1 980
LEFB32ET-1000] 980
LEFB32ET-1200C] | 1180 w
LEFB32ET-1500C] | 1580 I
LEFB32ET-1800C1 | 1780 IiIJ
LEFB32ET-2000L] | 1980
o
L
|
™
©
™
L
O
x
)
-
[
O
x
)
52
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Modelo con vastago/Modelo con vastago guia

Modelo con vastago serie LEY p. 55

P

‘ LER H LEHF H LESH H LES H LESYH‘ LEYG LEY ‘ LEFB H LEFS ‘

Controladores XD

JXC51/61

JXCLN

SMC 54

O



Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo con vastago

Serie LEY

Seleccion del modelo 4

Procedimiento de seleccion

Posiciéon de montaje Posicién de montaje
del motor: Paralelo  del motor: En linea

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento

Verifica la carga de trabajo-velocidad. - Verifica el tiempo de
(Traslado vertical) ciclo.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de Masa de la pieza: 4 [k Velocidad: 100 [mm/
. . ° . ° .
funcionamiento asa de la pieza: 4 [kg] elocidad: [mm/s]
e Aceleracion/Deceleracion: 3000 [mm/s?] 10
eCarrera: 200 [mm] _
. . . r D 8 Paso 2.5: LEY16EC
e Condiciones de montaje de la pieza: Traslado o
)
vertical hacia arriba y hacia abajo < 6 \
84 Paso 5: LEY16EB
©
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo vertical> g
. » . . O o Paso 10: LEY16EA
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad N
consultando el grafico velocidad-carga de trabajo vertical. \ \
. - ) - 0
Ejemplo de seleccién) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo 0 100 200 300 400 500 600
LEY16EB basandose en el grafico mostrado a la derecha. Velocidad [mm/s]
+ Es necesario montar una guia fuera del actuador si se usa para traslado horizontal. <Grafico velocidad-carga de
Para seleccionar el modelo objetivo, consulta la carga de trabajo horizontal en las trabajo vertical>
especificaciones de la pagina 63 y las precauciones. (LEY16/Absoluto sin bateria)
Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el siguiente método de calculo. o) L
Tiempo de ciclo: g
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. > 61/ / a2
5 g \
T=T1+T2+T3+T4[s]| s
o
®T1: Tiempo de aceleracion T3: Tiempo de o
. . > AN Tiempo [s]
deceleracion se pueden obtener a partir de la P
siguiente ecuacion. T To 13 |1a

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

e T2: Tiempo a velocidad constante puede

obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
_L-05-V.(T1+T3)
- %

T2

[s]

®T4: Tiempo de establecimiento varia en funcion de las
condiciones tales como tipos de motor, carga y posicion
de los datos de paso. Por tanto, calcula el tiempo de
establecimiento en referencia al siguiente valor.

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

L : Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)

V : Velocidad [mm/s] - (Condiciones de funcionamiento)
al: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)

T1: Tiempo de aceleracion [s] -+ Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de
ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s] -+ Tiempo hasta que el actuador
funciona a velocidad constante
T3: Tiempo de deceleracion [s] -+- Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s] -+ Tiempo hasta que se completa el
posicionamiento

T1 =V/a1 =100/3000 = 0.033 [s], T3 = V/a2 = 100/3000 = 0.033 [s]

T2

L-05-V-(T1+T3) 200-0.5-100 - (0.033 + 0.033)

v 100
T4=0.2]s]

El tiempo de ciclo se puede obtener como sigue.

T=T1+T2+T3+T4=0.033 +1.967 + 0.033 + 0.2 = 2.233 [s]

=1.97[s]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LEY16EB-200.
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Seleccién del modelo Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de empuje n
(18
w
Verifica la tasa de Verifica la fuerza de Comprueba la carga lateral -l
trabajo. empuje. en el extremo del vastago. | \___
+ La relacion de funcionamiento es la relacién del tiempo de funcionamiento en un ciclo.
m
Ejemplo de seleccion W
- -
Con('ilcwne.zs de « Condiciones de montaje: Horizontal (empuje) ®Relacién de funcionamiento: 18 [%] ~ Dispositivo de montaje
funcionamiento je: Pyl 18 1% S
®Peso del dispositivo de montaje: 0.2 [kg] e Velocidad: 100 [mm/s]
®Fuerza de empuije: 68 [N] e Carrera: 200 [mm] N <= E
|
LB Verifica la tasa de trabajo. Control de empuje
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento> O
Selecciona la [Fuerza de empuje] a partir de la relacion de funcionamiento  _ ﬁ E
consultando la Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento. 8 f T -
Ejemplo de seleccion) § \ —
Basandose en la tabla inferior,
®Relacion de funcionamiento: 18 [%] Tiempo E
El valor de ajuste de la fuerza de empuje sera del 60 [%]. A 7))
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento> B H
(LEY16/Absoluto sin bateria)
Valor de ajuste de la | Tasa de trabajo| Tiempo de empuje Relacion de funcionamiento = A/B x 100 [%]
fuerza de empuje [%] [%] continuo [min]
40 max. 100 — ‘I.{J,
50 30 45 max. -
60 18 15 max. 160 ‘ ‘ ‘ ‘
& 15 10 max. 140 Paso 2.5: LEY16EC /i
= [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de paso que se introducen en el controlador. 120 — : . : ; A0 T
# [Tiempo de empuje continuo] es el tiempo que puede permanecer el actuador empujando de forma continua. ITaso‘ St LFY1 GEB// H n
= 100 —— 1
- _ < | paso 10: LEY16EA X! ! u
m Verifica la fuerza de empuje. 5 & VA BN :
<Griéfico de conversion de fuerza> £ 60 // \X/ ; : —
Selecciona un modelo en base al valor de ajuste de la fuerza de 40 i -t
. ) . L L/A'J// 1 I.L
empuje y a la fuerza consultando el grafico de conversion de fuerza. 20 fIMin. 20 %> 1 1 T
N 0. 1 1
Ejemplo de seleccion) o i i IiIJ
Basandose en el grafico mostrado a la derecha, 0 10 20 30 40 50 60 70
eValor de ajuste de la fuerza de empuje: 60 [%)] Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]" N
*Fuerza de empuje: 68 [N] <Grfico de conversién de fuerza> | Mx 65 %
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LEY16EB. (LEY16/Absoluto sin bateria) o
+1 Valores de ajuste para el controlador. IiIJ
Comprueba la carga lateral en el extremo del vastago.
<Gréfico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago> 100 —
Confirma la carga lateral admisible en el extremo del vastago del actuador: -
LEY16[], que se ha seleccionado temporalmente consultando el ©
-
grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago. = 8
Ejemplo de seleccion) w 10 LEY32/40 <
Basandose en el grafico mostrado a la derecha, % -
®Peso del dispositivo de montaje: 0.2 [kg] = 2 [N] S C LEY2:
eCarrera del producto: 200 [mm] ANI/AN — =
La carga lateral en el extremo del vastago esta dentro del rango admisible. \ LEY16 [3)
1 ! ‘ X
0 100 200 300 400 500 600
Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos Carrera [mm]
seleccionar el modelo LEY16EB-200. <Gréfico de la carga lateral admisible en el

extremo del vastago>
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Serie LEY

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica “Velocidad—carga de trabajo” (guia)
Para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Horizontal Vertical
LEY1 GDE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEY1 GDE
40 10

Carga de trabajo horizontal [kg]
N

Paso 2.5: LEY16EC

LEY16EB

Carga de trabajo horizontal [kg]

Paso 2.5: LEY16EC

LEY16EB

Velocidad [mm/s]

Velocidad [mm/s]

15 4
10 |Paso 10: LEY16EA 5 LEY16EA
6 D> ~——_| Paso 10:
5 ~s~
0 0 !
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY25LE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEY25[E
80 I ‘ 35
2 7 Paso 3: LEY25EC 2 5
© IS Paso 3: LEY25EC
£ 60 €
S 55 Paso 6: LEY25EB S
5 90 5 20
< <
40 \
g S g 16 Paso 6: LEY25EB
S 30 Paso 12: LEY25EA kel aso®:
= =10
o 20 N S 8
= ! = Paso 12: LEY25EA
g 10 AN ) Sl |
] 3 @ ~<l
(&} 0 1 (@] 0 .
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY32LIE para aceleracion/deceleracién: 2000 mm/s2 LEY32LIE
— % | | — %0 | |
2 &0 Paso 4: LEY32EC 2  ,3|—Paso4: LEY32EC
g 70 T 40
I \ c
R 60 Paso 8: LEY32EB S
2 5 7\ s _
s Paso 16: LEY32EA g 2 Paso 8: LEY32EB
g 30 3 g 20
2 5 R g 11 Paso 16: LEY32EA
. N 10 S
o] N NG o] ~
2 10 N )] L
3 @ ~o
o 0 O 0 - |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEY40LIE para aceleracién/deceleracién: 2000 mm/s2 LEY40LIE
100 I 60 I
2 90 Paso 4: LEY40EC 2 53 Paso 4: LEY40EC
5 80 | | 5
c c
S 70 Paso 8: LEY‘40EB 2 40
£ 2 0 16: LEYA0EA -
o 50 <\ \Paso 16: LEY40 o Paso 8: LEY40EB
© s @ \
o 40 ~ el
] \\ S 20
3 AN 3 13
g 20 3 s \___\~_Paso 16: LEY40EA
@ ® ST ====
(&] 0 ] 0 :
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600

(6]
~
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Seleccién del modelo Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de conversion de fuerzas (guia)

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC) <Valores limite para fuerza de empuje y umbrales de | ,
activacion en relacion con la velocidad de empuje> L
LEY16E pul m
160 : 3 -
‘ ‘ Vs Paso Velocidad de empuje Fuerza de empuje
140 Paso 2.5: LEY16EC 1 [mm/s] (Valor de enirada de ajustes) |  ~N———
_ 120 paso‘5: LEY16EB = . LEY16LIE A/B/C 21a50 45 a 65 % 0
Z 100 : i A/B/C 21a35 40 a 50 %
§ g _Paso10: LEY16EA <G : SEVEEE . ” : - a N
E 1 /i 70 %
S o N ! LEY320IE - s 50270 % u
40 i — A 24230 .
— | — | 50 a 65 %
20l Min. 20 % ;"‘I” ; bz B/C 21230 2
O 1 1
0 10 20 30 40 50 60 70 >
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Méx. 65 % <Valores de ajustes para operaciones de empuje de transferencia verticales> 'ﬂ
Temperatura ambiente | Valor de guste de la fuerza de empuje [%] | Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] Modelo LEY16[E | LEY25[]E | LEY32[IE | LEY40[IE
30 °C o menos 65 0 menos 100 — Paso AlB|lc|/lA|lB|lc|lA|lB|Cc|A|B|C
40 0 menos 100 — -
10°C 50 30 45 0 menos Cargadetrabajo[kg]| 1 |15 3 |25 5 [10|45| 9 [18| 7 |14 |28
60 18 15 0 menos Fuerza de empuje 65 % 50 % 70 % 65 % (O]
65 15 10 0 menos >
Ll
=l
LEY25[E
o0 | LEY25EC
t Paso 3:
400 —Paso 6: LEY25EB /\/ =
= [Paso 12: LEY25EA n
= 300 Ll
g [ X X/ -
100 —
L [Min. 30 % :>/ K Max. 50 % 7
0 L
10 20 30 40 50 60 70 -
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
[ Temperatura ambiente | Valorde ajuste de a ferza de empuje %] | Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] |
40°Comenos] 500menos | 100 | Sin restricciones T
(2]
LEY32[LE w
jgg [ Paso4: LEY32EC
600 I Paso 8: LEY32EB
I [ I
= 500 Paso 16: LEY32EA LJL:
- [
N 400 L
S [ > -
£ 300 o
200 - — o~ -
100 { Min. 30 % > <_Max. 70 °/c+
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 E
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] -l
( Temperatura ambiente | Valorde ajuste de a uerza de empuje %) | Tasa de resistencia [%)] | Tiempo de empuje continuo [min] |
40°Comenos] 700menos | 100 | Sin restricciones ——
-
LEY40LIE ©
-
1100 [ ‘ : S
1000 — Paso 4: LEY40EC - 2]
900 ——paso 8: LEY40EB I )
= 8901 pago 16: LEYAOEA _X '
Z 700 .
@ 600 F @\ ;
N £ [ -
g 500r : t 0
L  400F O
300 = — X
200 [ L ' =
100 _—‘ Min. 35 % __>F L Méx. 65 % '—
0 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

( Temperatura ambiente | Valorde ajste de a uerza de empuje %) | Tasa de resistencia [%)] | Tiempo de empuje continuo [min] |
40°Comenos] 650menos | 100 | Sin restricciones
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Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago (Guia)

100
= LEY32/40
5 10 ——
©
o
g —

ST LEY25
\
; LEV1E |
0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]

Desplazamiento del

vastago: 0 (mm]

[Carrera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo
del vastago hasta el centro de gravedad de la pieza]

F
l Pieza

Centro de
gravedad

Carrera ©
> 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
Tamafo
16 0.4 | =0.5 | =0.9 | 0.8 1.1 | +1.3 1.5 — — — — . )
25 +0.3 +0.4 +0.7 +0.7 9 +1.1 +1.3 1.5 7 — — i
32, 40 +0.3 +0.4 +0.7 +0.6 +0.8 +1.0 +1.1 +1.3 +1.5 +1.7 +1.8

+ Se muestran los valores sin carga.

Precision ant

igiro del vastago

59

+0
-0

Tamafno | Precisién antigiro 0 | *
16 +1.1°
25 +0.8°
32 .
20 +0.7

O

Evita el uso del actuador eléctrico de manera que el par de giro pueda aplicarse al
vastago.

De lo contrario, puede provocar la deformacién de la guia antigiro, respuestas
andémalas del detector magnético, juego en la guia interna o un incremento de la
resistencia al deslizamiento.



s431 || €431 A3 OAF1 || HAS3T | S31 HS3T1 || 4H31 CE B

L9/LSOXI
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Encoder absoluto sin bateria:

Modelo con vastago

Serie LEY LEv16,25, 32,40 C€

+ Para més informacidn, consulta la
pdg. 182y siguientes.

Forma de pedido =

Posicién de montaje del  Posicion de montaje
motor: Paralelo del motor: en linea

LEY |25 -130 -IR1]|CD17T

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina

siguiente.
0 Tamaio 9 Posicion de montaje del motor/ 9 Tipo de motor
16 Direccion de cubierta del motor E Absoluto sin bateria
25 Simbolo|Posicion de montaje del motor/ |  Direccion de la (motor paso a paso de 24 VDC)
32 Direccion de cubierta del motor | cubierta del motor
40 —_ Lado superior paralelo —
D —*1 Q Paso [mm]
D1 Izquierda*? Simbolo LEY25 LEY32/40
D2 En linea Derecha*? A 12 16
D3 Superior*2 B 6 8
D4 Inferior*? C 3 4
e Carrera*3 [mm] 6 Opcién de motor* 0 Rosca del extremo del vastago
Nota (% Con cubierta del motor — Rosca hembra del extremo del vastago
Carrera Tamaro Carrera aplicable W | Con bloqueo/cubierta del motor M Rosca macho del extremo del vastago
(Se incluye 1 tuerca del extremo del vastago).

30 a 300 16 |30, 50, 100, 150, 200, 250, 300 .
Motor :‘7

30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
30a400 | 25 350, 400
30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
350, 400, 450, 500

30 a 500 | 32/40

© Tipo/Longitud del cable del actuador

@ Montaje*> Cable robético [m]
. _ Posicion de montaje del motor — Ninguno R8 8+10
bol T
Slilzelp PO Paralelo | Enlinea R1 1.5 RA 10*10
__ | Roscado en extremos/ ° °® R3 3 RB 15+10
Roscado en el cuerpo inferiors® R5 S RC 20+19
L Escuadra (] —
F Brida anterior+6 @8 o
G Brida posterior6 @*° —
D | Fijacion oscilante hembra*7 (] —
61
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@ Controlador

Sin controlador

COCd Con controlador
................. - CIDI1[71T o
........... l I |._|IJ
. L ° . L o 12
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacidn) - * Conector enchufable de comunicacion, cable I/0*
Nimero de controladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
St Ti Especificacion especial 7 Montaje con tornillo — Sin accesorio —
Imooio Ipo Estandar Con subfuncion 811 Rail DIN s Conector enchufable de m
§T0 comunicacion de modelo recto DeviceNet™ T
g E:§r2(32 g:rzllellg Egm : Numero de controladores, T Conzctor e;clhu(;abclie (_1e cglmunic{a_cién CC-Link Ver. 1.10 IiIJ
I rale . ;2 : e modelo de derivacién en
Especificacion especial
E EtherCAT [ ] [ ] P Nimeod P 1 Cable I/0 (1.5 m) Entrada en paralelo
9 | EtherNeVIP™ | @ ° Symbol | e | Especificacion | |3 Cable /O (3m) (NPN)
P PRQFINET [ ) [ ] 1 Tcontolador|  Estandar 5 Cable I/0 (5 m) Entrada en paralelo (PNP) <
D | DeviceNet® | @ F 1 | Con subfuncién 1T
L IO-Link L L controlador STO |
M CC-Link [ ]
«1 Tamahos 25, 32 y 40 Gnicamente #7 Para el montaje del modelo de fijacién oscilante hembra, utiliza el actuador en el siguiente
2 Tamafho 16 unicamente rango de carrera.
«3 Consulta con SMC para carreras no estdndares, ya que son ejecuciones especiales que se - LEY25: 200 0 menos - LEY32/40: 200 0 menos OC
fabrican bajo demanda. *8 El modelo con brida anterior no estd disponible para la serie LEY 4 0 con una carrera de >
=4 §i se selecciona «Con blogueo/cubierta del motor» para los modelos con motor paralelo en 30 mm y una opcion de motor «Con bloqueo/cubierta del motor. H
lado superior/derecholizquierdo, el cuerpo del motor sobresaldré del extremo del cuerpo en el +9 Elmodelo con brida posterior no esta disponible para la serie LEY 32/40.
tamafio 16 con carreras de 50 mm max. el tamafio 40 con carreras de 30 mm max. Comprue- %10 Bajo demanda
ba que no se produzcan interferencias con las piezas antes de seleccionar un modelo. %11 Elrail DIN no estd incluido. Pidelo por separado.
#5 La fijacion de montaje se envia junto con el producto pero el producto no se presenta %12 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
montado. entrada en paralelo. Xz
«6 Para el montaje del voladizo horizontal de la brida anterior, la brida posterior o los modelos Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. 5;
roscados en los extremos, utiliza el actuador en el siguiente rango de carrera. Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. w
- LEY25: 200 0 menos - LEY32/40: 100 0 menos N |
s El actuador y el controlador se venden en conjunto.
/\Precaucion ) o
Asegurate de que la combinacion del contro-
[Productos conformes a CE] lador | actuador rrect
La conformidad ECM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie adory el actuador es correcta. ‘I.{J)
LEY y la serie del controlador JXC. <Comprueba lo siguiente antes del uso.> _
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente (D Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no seré posible certificar E , ' . | del |
la conformidad con la directiva ECM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados ste numero tiene que.commlc!lr con el del contro ad,O’-,
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es (2) Comprueba que la configuracién de /O paralelas coincide
necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva ECM de la maquinaria (NPNoPNP). - T
y del equipo como un todo. n
Ll
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] LEYZSEB'1 00 -
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin mﬂ
bateria, debes usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior.
Consulta las pags. 179 y 180 para mas detalles. \_
[Certificacion UL] % Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. I'f
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu w
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. |
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode | gy, ppgrgyr | Modelode | g ey Modelo de | ., ppoygr | Modelode | Modelode |y, gy | Modelo de
progra- | entrada oy gupyuncien | ENtrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | g quofinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada o
mable directa STO directa 0] directa ST0 directa directa STO directa w
EtherCAT® ' | EtherNet/IP™ ) PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link | CC-Link |
f £ e i r - r o
Tipo ' '
I 5
[ =
o]
] g
| |
n /] / va |/ -
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCMA1 E
A /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada §<’
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtherNetIP™ con|  directa | PROFINETcon | directa directa 10-Link con directa =
Isti Paral€lo | FiherCAT®| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncién STO| PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ |  10-Link  [subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de aimentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
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Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Caracteristicas técnicas

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo LEY16LE LEY25[E LEY32[E LEY40LIE
Carga de Horizontal (3000 [mm/s2]) 6 17 30 20 40 60 30 45 60 50 60 80
trabajo (2000 [mm/s2]) 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
5 [kgl*" |vertical| (3000 [mm/s?]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43 13 27 53
g Fuerza de empuje [N]*2 *3 #4 14a38|27a74|51a141|63a122|126a238|232a452|80 a 189|156 a 370 | 296 a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 | 562 a 1058
-g Velocidad [mm/s]*4 15a500/8a250|4a125(|18a500{9a250|5a125(24a500|12a300|6a 150|24a500|{12a300|6 a 150
S | Max. aceleracién/deceleracion [mm/s?] 3000
§ Velocidad de empuje [mm/s]*® 50 0 menos \ 35 0 menos \ 30 0 menos \ 30 0 menos
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
2 | Pérdida de movimiento [mm]*6 0.1 0 menos
8 | Paso equivalente [mm] 10 | 5 [ 25 [ 12 [ 6 | 3 [ 16 | 8 [ 4 [ 16 ] 8 | 4
:?, Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*7 50/20
o Modo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEY)/Husillo a bolas (LEYCID)
W Tipo de guia Casquillo deslizante (vastago)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
8 | Tamafio del motor 28 042 [ [56.4 [ [156.4
~§ Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
% Encoder Absoluto sin bateria
£ | Tensién nominal [V] 24 VDC £10 %
Z | Potencia [w]+8 #10 Potencia max. 43 [ Potencia max. 48 [ Potencia max. 104 [ Potencia méax. 106
= g| Modelo*9 Bloqueo no magnetizante
£ Fuerza de sujecion [N] 20 [ 390 | 78 78 [ 157 | 204 | 108 [ 216 | 421 | 127 [ 265 | 519
%g Potencia [W]*10 2.9 5 5 5
25| Tension nominal [V] 24 VDC 10 %

1 Horizontal: el valor maximo de la carga de trabajo. Es necesaria una guia externa para soportar la carga (coeficiente de friccién de la guia: 0.1 o
menos). La carga de trabajo real y la velocidad de transferencia cambian segun la condicién de la guia externa. Ademas, la velocidad cambia segun la
carga de trabajo. Consulta «Seleccion del modelo» en las paginas 56 y 57.

Vertical: la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta «Seleccién del modelo» en las paginas 55y 57.
Los valores que se muestran en ( ) son la aceleraciéon/deceleracion.
Establece estos valores en 3000 [mm/s2] 0 menos.

*2 La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).

+3 Los valores de la fuerza de empuje para la serie LEY25LIE son de 30 % a 50 %; para la serie LEY32LIEM, de 30 % a 70 %; y para la serie LEY40LJE,
de 35 % a 65 %.

Los valores de la fuerza de empuje cambian de acuerdo a la tasa de resistencia y la velocidad de empuje. Consulta «Selecciéon del modelo» en el
catalogo web.

#4 La velocidad y la fuerza pueden cambiar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuira en hasta un 10 % cada 5 m. (A 15 m: reducido en hasta un 20 %)

#5 La velocidad permitida para la operacién de empuje. Cuando se empuja el transporte de una pieza, funciona en la carga de trabajo vertical o inferior.

6 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco

«7 Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccién paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado
inicial).

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccién paralela como en
perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).

#8 El consumo de energia (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador.

%9 Solo con bloqueo

%10 Para un actuador con bloqueo, se afiade el consumo de energia para el bloqueo.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Peso
Peso: Modelo de motor en paralelo al lado superior g_’
Serie LEY16E LEY25E LEY32E w
Carrera [mm] 30 | 50 {100 | 150|200 |250|300| 30 | 50 | 100 | 150|200 | 250|300 | 350|400 | 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg] [0.75(0.79| 0.9 |1.04|1.15|1.26|1.37|1.21|1.28|1.45|1.71{1.89|2.06|2.24|2.41|2.59|2.13|2.24|2.53|2.81|3.21| 3.5 |3.78|4.07|4.36|4.64|4.93
Serie LEY40E
Carrera [mm] 30 | 50 {100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 E
Peso del producto [kg] |2.44|2.55|2.84|3.12|3.52|3.81|4.09(4.38|4.67|4.95|5.24 I-_IIJ

Peso: Modelo de motor en linea
Serie LEY16DE LEY25DE LEY32DE

Carrera [mm] 30 | 50 {100 | 150 |200|250|300| 30 | 50 [100 | 150|200 | 250|300 |350|400| 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

LEY

Peso del producto [kg] |0.72|0.76|0.87|1.01(1.12|1.23|1.34| 1.2 |1.27|1.44| 1.7 {1.88(2.05|2.23| 2.4 |2.58|2.12|2.23|2.52| 2.8 | 3.2 |3.49|3.77|4.06|4.35|4.63|4.92

Serie LEY40DE

Carrera [mm] 30 | 50 [ 100|150 | 200|250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Peso del producto [kg] |2.43|2.54|2.83|3.11|3.51| 3.8 (4.08|4.37|4.66|4.94|5.24
O
. >
Peso adicional Ikl w
Tamanfo 16 25 32 40 -
Bloqueo/Cubierta del motor 0.16 0.29 0.57 0.57
Rosca macho en el extremo | Rosca macho 0.01 0.03 0.03 0.03
del vastago Tuerca 0.01 0.02 | 0.02 | 0.02 I
Escuadra (2 juegos incluyendo el tornillo de montaje) 0.06 0.08 0.14 0.14 5;
Br!da delanter? (incluyendo pe:‘rno de mont.aje) 013 017 0.20 0.20 w
Brida trasera (incluyendo tornillo de montaje) |
Fijacion oscilante hembra (incluyendo pasador, anillo de retencion y perno de montaje) | 0.08 0.16 0.22 0.22
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Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseho
25
Modelo de motor en paralelo al lado superior: LEY 32 E
40

Cuando se selecciona la rosca A ; , 19
7 ==
macho en el extremo del vastago

VAT L =
' =0 A9 :
- ,4P_. ®/
l = E 3
] (g

T

Modelo de motor en paralelo al lado superior, Con bloqueo/cubierta del motor

Modelo de motor en paralelo al lado superior: LEY16E

A
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Diseno

Encoder absoluto sin bateria:
Actuador eléctrico/modelo con vastago

Serie LEY

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo de motor en linea: LEY 2(2) DE

25

Modelo de motor en linea, Con bloqueo/
cubierta del motor

LEFS

LEFB

i
] — i
—_— 1 ’ T E
1 Y
- 1 0 i
10 @8 o
@ >
w
-l
Modelo de motor en linea: LEY16DE
I
3D >
(72}
w
i -
- -—O—- )
I w
-
I
. (72}
Lista de componentes w
N.© Descripcion Material Nota N.© Descripcion Material Nota -
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 26 | Bloque del motor | Aleacion de aluminio Anodizado —
2 | Ejedehusilloabolas| Acero aleado 27 | Adaptador de motor| Aleacion de aluminio| A"9012800 /LEY18,
3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina sintética/Acero aleado _ . _ 5 Unicamente I.:L:
4 | Embolo Aleacion de aluminio 28 Bul? Aleacion de aluminio w
5 | Vastago Acero inoxidable | Cromado duro 29 érab"a i N NBR 5 -
- - ” — ubierta del motor eacion de Solo «Con blogueo/cubierta
(75 (S:ublel;ta:nter.l?r } 2:eac!c,>n ge a:um!n!o 30 | con bloqueo aluminio del motors/LEY25, 32 40 N
oporte de cojinete | Aleacion de aluminio ] Aleacion de Solo «Con bloaueo/cubierta
8 | Tope de giro Resina sintética 31 | Soporte de cubierta aluminio del motor»/LIgYES, 32,40 o
9 | Conector hembra | Aol cartono de fécl mecanzzcitn | Niquelado electrolitico 22 Enchufe Acero al carbono de Niquelado w
10 | Eje conectado Aceroalcarbono de fécl mecanzacihn | Niquelado electrolitico (Rosca macho) facil mecanizacion electrolitico -
11 | Casquillo Aleacion para cojinetes 33 | Tuerca Acero aleado Zinc cromado
12 | Rodamiento — . . . .. | Anodizado / LEY16
4 final Al I b
13 | Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento 8 Cubierta fina eacion de aluminio Unicamente o
14 | Placa de retorno Aluminio fundido | Revestimiento 35 | Casquillo de goma NBR LEY16 dnicamente | =
- 0
:2 'Sma"t e Lista de repuestos (Paralelo al lado Q
o;?or e e’ anillo guia cer.o InO.XI ’a. e | Carrera 101 mm m|ln. superior tnicamente) / Correa 3
17 | Anillo guia Resina sintética | Carrera 101 mm min. NE Tamano Ref
18 | Polea con eje de tornillo | Aleacion de aluminio : 16 LE-D-é-?
" — -
;z Zglrer:adel motor Aleacion de aluminio 20 25 LE-D-2-2 g
__ 32,40 LE-D-2-3
21 | Sellado NBR §
22 | Anillo de retencion |Acero para muelle| Revestimiento fosfatado Lista de repuestos / Envase de grasa
23 | Motor - Parte aplicada Ref.
24 | Cubierta del motor Alea0|.on de. aILfn.umo Anodizado / LEY16 tnicamente Véstago GR-S-010 (10 g)
Resina sintética GR-S-020 (20 g)
25 | Salida directa a cable | Resina sintética | Solo «Con cubierta del motor»

r
Z
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Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo de motor en paralelo al lado superior

6 x MO prof. de rosca MR i
— Conector — Detalle de seccion XX
@ XA H9 prof. XA
Cable del motor y _ l 4i\k
S S & | o=/
T @ | | i | =
= | | | XA HY XA
—o—GO_o— f — -
MD Seccion XX
MC
MA ML + Carrera (MB)
o
Yol
[a\)
o
]
Cable del motor (2 x @ 5) o
35
el
2
i)
X: ~ S
1 A
e
=
4x01 Origen®2 — i
prof. de @@@ Rango operacion [Final de carrera] 5
rosca R vastago"” =
L
- 12 2 V,T
= f" - —VI\( d E
— , 5
Q ) g F-i
Distancia entre
M > caras K** Y
S Carrera | L B + Carrera
Final de carrera A +Carrera
[Origen]®
#1 El rango por el que se puede mover el vastago cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada
sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
%2 Posicion tras el retorno al origen
#3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
#4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago (LK) varia en funcién del producto.
[mm]
- | Rangode X2
Tamafio Al A B |C|D|EH| EV H J|K|L | M O1 R/ S| T |Tz|U| V Sin blogueo | Con blogueo Y
10a 100 | 101 90.5
16 101 2300 | 121 1105 10|16 |34 | 34.3|M5x0.8/ 18|14 |10.5|25.5|M4x0.7| 7|35| 90.5| — | 0.5| 28 100.5 1455 |225
15a100 | 130.5 | 116
25 101 2 400 1 1555 [ 141 1320 |44 |455 |M8x125/24 |17 |145|34 |M5x0.8| 8 (46| 92 [75|1 |42 88.5 129 26.5
20a 100 | 148.5| 130
32 1012500 11785 | 160 13[25|51|56.5|M8x125/31|22|185|40 |M6x1.0/10({60|118 |85|1 |56.4 98.5 1415 |34
20a100 |148.5]|130
40 1012500 11785 1160 13|25 |51 |56.5|M8x1.25/31|22|185|40 |M6x1.0/10|60 (118 |85|1 |56.4| 120.5 163.5 |34
Montaje inferior con taladro pasante [mm]
- | Rango de
Tamafio cartera [ MA| MB |[MC | MD | MH | ML MO MR | XA | XB
10a 35 17 | 2385 40
16 | 402100 | 15 [ 355 | 32 | 31 23 M4x0.7 | 55| 3 4
105 a 300 62 | 46 60
1
5a35 24 | 32 50
40 a 100 a2 | a1
25 |105a120| 20 | 46 29 M5x0.8 | 65| 4 5)
125 a 200 59 | 49.5 75
205 a 400 76 | 58
oz 2o T
2% 105a120| 25 | 55 36 | 43 30 M6 x 1 85| 5 6
125 a 200 53 | 51.5 80
205 a 500 70 | 60
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo de motor en paralelo al lado superior

25 A n
Con bloqueo/cubierta del motor: LEY 32E B-C1W b
40 C |
Cable de bloqueo Conector
15
5 - m
U ! Cable de aba L
S 3 % bloqueo L1 L] 8 I'_IlJ
© o
° Cable del motor 5
[0} kel
kel - ——
3 2 Cable del S
g’ u g’ motor
s )] 3 T >
/[ | 24 11]
S |
— J K
O
.- >
w
|
A
Con cubierta del motor: LEY16EB-CIC E
C n
L
|
o
&) -
u
o
Qo
8 (7]
3 w
3 |
E» X2
S A —
T
I
(2]
i 4
0 L
I
w
-
A
Con bloqueo/cubierta del motor: LEY16E B-C1W o
C w
-
g 3 —
Q n
<@ <@
2
3 3 o
3 k e
1t X X
S —
\S— _
o
d X
X
O
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Serie LEY
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

— Conector —
Cable del motor
6 x MO prof. @ XA H9 prof. XA o4
de rosca MR
T ] | ] ) i H
= ¥ i H
MD Seccion XX
MC
MA ML + Carrera
Y9
©
Rango de trabajo H prof. de rosca C
del vastago” Cable del motor (2 x @ 5)
Origen™ o
2 / [Final de carrera] = [2]
a | :
Q
- S A P
4 | 5 - B B B B PN - |
o © o =
— b - .
cL Distancia enre caras K* :? M
Carrera L B + Carrera Y X2 4 x 01 prof. En
Final de carrera A +Carrera de rosca R S
[Origen]®
Detalle de seccion XX «1 El rango por el que se puede mover el vastago cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza
montada sobre el vastago interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor del vastago.
%2 Posicion tras el retorno al origen
\ ] “}\/‘ *3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
§ #4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago (LK) varia en funcién del producto.
x5 Consulta las dimensiones de la cubierta del motor del modelo LEY16 en la pagina 70.
| XA H9 XA
[mm]
_ | Rango de A X2
U carrera [mmy]| Sin blogueo | Con blogueo B |C|CLICV|D EH EV H JIK|L M O1 RIS| T T2\ U Sin blogueo | Con bloqueo \
30a100 |186.5|231.5| 94 6 *5
16 1052300 | 2065 | 2515 [114 10| —| =|16|34 |34.3| M5x0.8 |18 |14|10.5|25.5|M4x0.7| 7|35|355| — |0.5| 82 127 |26
15a100 | 198.5|239 |115.5
25 1012400 | 2235 264 1405 13|46 [54.5/20 | 44 |45.5|M8x 1.25|24 |17 |14.5|34 |M5x0.8| 8|45|465|7.5|15| 68.5 | 109 |26
20a100 |220 |263 |[128
32 1012500 | 250 1293 [158 13|60 (69.5/25| 51 |56.5|M8x1.25/31|22|18.5(40 |M6x1|10(60(61 |85|1 735 | 116.5 |32
202100 |242 |285 |128
40 1012500 272 1315 158 13|60 [69.5|25| 51 |56.5|M8x 1.25/31(22|18.5|40 |M6éx1|10|60|61 |85|1 95.5 | 138.5 | 32
#6 Ver pagina 70.
Montaje inferior con taladro pasante [mm]
- | Rangode
Tamafio cartera [ MA |MC | MD | MH | ML MO MR | XA | XB
10a 35 17 | 235 40
16 | 402100 | 15 | 32 | 31 23 M4x0.7 | 55| 3 4
105 a 300 62 | 46 60
1
5a35 24 | 32 50
40 a 100 42 | a1
25 |105a120| 20 29 M5x0.8 | 65| 4 5
125 a 200 59 | 49.5 75
205 a 400 76 | 58
AL E:
2§ 105a120 | 25 36 |43 30 M6 x 1 85| 5 6
125 a 200 53 | 51.5 80
205 a 500 70 | 60
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Modelo de encoder absoluto bateryless )
Modelo con vastago Serie LE Y

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

25 A —— Conector %)
Con bloqueo/cubierta del motor: LEY32 DEB-1W 15 b
40 C -
Cable de
T T bloqueo  T(sssf]] &
o o
) g m
2 S Cable del | L
o © motor w
o) (] - |
© Cable del motor 2
2| Cable de blogqueo 2 24
Ill E -
S = Y S [mm]
[\ Tamaiio Rango de carrera T2 X2 L Ccv E
@8] > =
| T ' A 16 100 o m?nos 75 108 a5 o -l
= 101 o mas, 300 o menos
L X g5 [1000menos 75 | 109 46 | 544
A+C 101 0 mas, 400 o0 menos
+ Carrera
100 0 menos (O]
32 : 7.5 116.5 60 68.5 >
101 o mas, 500 o menos w
100 o menos -
40 " 7.5 138.5 60 68.5
101 0 mas, 500 o0 menos
A
Con cubierta del motor: LEY16DCJEB-CIC E
C n
Longitud de cable: 250 11}
|
: [72)
11T}
|
\
T N ) —
— T
[72)
L B + Carrera Y X2 H
A + Carrera
. A Longitud de cable: 350 LL
Con bloqueo/cubierta del motor: LEY16DLIE B-CJW E
C |
o
ﬁ: [11T]
i ) ) i -l
= v
X2 Longitud de cable: 250 ~—
. .. . ©
Direccioén de la cubierta del motor E
O
X
=
D1 D2
-
[]
=
] Dimensiones CV (Tamano 16) S
( < ) Direccion de la cubierta del motor Cv
= Superficie
D3 | superficie SR Da | demontaje D1 355
de montaje . KRR D2 35.5
oo Ty Ds 48.3
Da 40.2
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Serie LEY
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
16
Rosca macho en extremo: LEY ggDE B-C1COM
Distancia entre C
caras K 40
=
=
[a]
Distancia
entre caras B1 H1
C1
L2
L1 mm]
Tamafio| B1 | C1 | @ D| Ha K L1 L2 MM # Consulta el catalogo Web para mas detalles sobre la tuerca del extremo del vastago y la
fijacion de montaje.
16 13 |12 16 5 14 | 24514 M8 x 1.25 # Consulta «Precauciones de manejo» en el catalogo Web si se montan fijaciones finales
25 | 22 [205| 20 | 8 | 17 |38 [235| M14x1.5 como horquilla macho o piezas.
32,40 | 22 |205| 25 8 22 |42.0|235| M14x 1.5
* La medicion L1 corresponde a la unidad en la posicién original.
En esta posicién, 2 mm en el extremo.
16
25 A
Escuadra: LEY:32 EB-CIIC0L
a0 ©
( _ e
LT B B m
=
LL L —

LY

LH

T
_%_1
-
[a)

4xQ@ LD

LS +Carrera

A + Carrera

Perno especial

Montaje hacia el exterior

Piezas incluidas
- Fijacion de escuadra
- Perno de montaje del cuerpo X[ LY

LS + Carrera| LS1

Escuadra [mm]

- | Rango de
Tamafio carrera [mm] A LS LS+ |LL|LD|LG|LH|LT |LX|LY |LZ| X Y

10a100 | 106.1 76.7
16 16.1| 54| 66 | 28 | 24 | 23 | 48 |403| 62 | 92| 5.8
101a300 | 126.1 96.7
25 152100 | 136.6 98.8 198 | 84| 66 | 35| 30 | 26 | 57 |515| 71 [11.2| 58
101 a400 | 161.6 | 123.8 ’ i i ’ i ’ i ’
32 20a100 | 155.7 | 114

40 101a500 | 185.7 | 144

Material: Acero al carbono (Cromado)
# La medicion A corresponde a la unidad en la posicién original. En esta posicién, 2 mm en el extremo.

7 ZSVC

19.2 (113 | 6.6 | 4 36 | 32| 76 |[615]| 90 |11.2] 7




Modelo de encoder absoluto bateryless
Modelo con vastago Serie LE Y1 6E

Dimensiones
A A "
Brida anterior: LEY16[IEB-LILILIF Brida posterior: LEY16E B-L1LILIG L
C ‘ C |
0
u n
5 © | © h
|
e g 4 il >
@1 © —
T T
FX 2x@FD | | FT FT | FX 2x@ FD
FZ FZ >
w
25 A A =
Brida anterior: LEY 32[IEB-LICILIF Brida posterior: LEY25EB-IL1L1G
40 C
\ J # El modelo con brida posterior no (O]
) esta disponible para LEY32/40. E
. |
J LL / —
5 | © ] ]
- Piezas incluid T
b Sl = d sz .lgfizzmc uidas ¢>’;
fx{;,x\‘/%f % Pl L - Perno de montaje del cuerpo Ll
! \ — -l
FX 4x@ FD FT FT 4x@FD -
FZ
Brida anterior/posterior ) | &
|
Tamafio| FD | FT | FV | FX | FZ | LL | M
16 | 66| 8 39 | 48 | 60 | 25| —
A 25 (55| 8 48 | 56 | 65 | 6.5| 34 T
Fijacion oscilante hembra: LEY16E B-[I1C1D 32,40/ 55| 8 | 54 | 62 | 72 [105] 40 |
C Material: Acero al carbono (Niquelado electrolitico) H
CT Piezas incluidas
) h - Fijacién oscilante hembra w
@ CB o - Perno de montaje del cuerpo T
\ @ CD orificio H10 - Eje de fijacion oscilante w
© F | eje d9 - Anillo de retencién -l
R 4 =
o B o i # Consulta el catalogo Web para mas detalles sobre la —
ox 104 ] cu tuerca del extremo del vastago y la fijacién de montaje.
+0.2 ——
- L W RR e ax .
L. ICZ 353 - CL + Carrera c Fijacion oscilante hembra [mm E
A +Carrera -l
Tamaio| "% |\ A | cL |cB|cD|cCT
25 A carrera [mm]
Fijacion oscilante hembra: LEY 32EB-CIICID 16 105‘ :00 :28 :19 20,85 m_
40 c 25 5a100 60.5 50.5 — 110 5 ©
101a200| 185.5 | 175.5 5
/ 32 | 202100 | 180.5 | 170.5 O
— | 10 6 <
— 40 |101a200| 210.5 | 200.5 =
> (s —I
— CT
L Tamao| %% | oy lcw|ex |[cz| L [RR | _
gy Q.CD oo 1 carrera [mm] S
@1 r© ma eje d9 16 | 10a100 | 12 | 18 | 8 | 16 |105] 9 3]
p—— ) - s i 25 122100 1t o0 | 18 | 36 [145] 10 3
dhG , :]L_ 101 a 200 :
Tex o4 L cu 82 1202100 | \\ 1 o) | 45 | 36 [185] 10
CXZo2 cal | re 40 [101a200 '
Ccz 3} CL + Carrera Material: Hierro fundido (Revestimiento)
A + Carrera # Las mediciones Ay CL corresponden a la unidad en la
+ posicion original. En esta posicion, 2 mm en el extremo.
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Modelo con vastago guia

Serie LEYG
Seleccion del modelo

Grafico de carga de momento

Condiciones de seleccion

Vertical Horizontal
L L L
m m
Posicion de montaje [ ] [ ]
LI ] - .
| |
1 1
Velocidad max. [mm/s] «Grafico velocidad-carga de trabajo» 200 max. Mas de 200
Cojinete de deslizamiento Graficos @, @ Gréficos ®), ®* —
Rodamiento
Rodamiento lineal a bolas Gréficos ®), @ Gréficos @), Gréficos ©),

=1 En el modelo con cojinete de deslizamiento, la velocidad se restringe con una carga horizontal/momento.

Montaje vertical, cojinete de deslizamiento

(D Carrera de 70 mm max. (@ Carrera superior a 75 mm
100 100 = T —r—
3 £ - LEYG32MLCIE/40MLIE
€ 10 ™~ LEYG32MCIE/40MIE € 10/LEYG16MCIE T
5 B SSS ) LEYG25ME=—
5 FLEYG16MLIE g
S S~ i S
© LEYG25MLCIE ©
© [
3 3
= =
01 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]
+ El limite de peso de la carga vertical varia en funcion de el «paso» y la «velocidad».
Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo» en la pagina 75.
Montaje vertical, rodamiento lineal a bolas
(3® Carrera de 35 mm max. @ Carrera superior a 40 mm
100 100
2 2
= 10 c 10 ~~._| LEYG32L[]E/40LJE
S \_(L EYG32L[]E/40LLIE g =
§ —— § —LEYG16LLIE
rLEYG16L! q N
g g g LEYG25LLIE
§ 1 =— LEYG25LE=+ § 1
© ©
= =
0.1 0.1
10 100 1000 10 100 1000
Distancia excéntrica L [mm] Distancia excéntrica L [mm]

El limite de peso de la carga vertical varia en funcién de el «paso» y la «velocidad».
Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo» en la pagina 75.

*

73

O
2



Grafico de carga de momento

Montaje horizontal, cojinete de deslizamiento

Seleccion del modelo Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

® L=50mm ® L =100 mm
10 T Ao E/A0M ] 10 T
—  FLEYG32MCJE/40MCE |3 LEYG3S2MOIE/MOMLE - 5 5 LEYG32MCE/40MCIE
[*)]
= ——— = [LEYG32MCIE/AOM ]
5 LLEYG25MOE —T—~13T~ LEYG25MLIEH © \h\: SIS
D ‘ o LEYG25MLIE | T~ LEYG25MLCIE
8 LLEYG16MCIE T~JLL | 4L 3 L] ||
o 1 = LEYG16MLCIE ° 1 YT
© = ELEYG16MLIE LEYG16MLIE
3 3
© ]
3 3
= =
O'110 70 75100 1000 0'110 70 75 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
+ Ajusta la velocidad a un valor inferior o igual a los valores mostrados a continuacion.
Modelo de motor LEYGLCIMCIA LEYGLCIMCIB LEYGLCIMCIC
Absoluto sin bateria
(Motor paso a paso 24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s
Montaje horizontal, rodamiento lineal a bolas
@ L =50 mm Velocidad méx. = 200 mm/s o menos L =100 mm Velocidad max. = 200 mm/s o menos
10 ] e s o e 10 — =
o |LEvenuOEmMoE| PRSI <LEYG32LLJE/40LLE = = LEYG32LJE/40LE |
2 /1] ~ =, LEYG32LCIE/OLLIE |
g ~ [N LEVG2SLOE 5 ==L
5 4 |LEYG2SLLE] ™ | Eva16LOEL L 5 i et
© FLEYG16LLCIE = © LEYG25LLE] LEYG16LE =
3 S [LEYG16LLE]
4] 4]
3 3
= =
120|125 e =
0.1 L 0.1 Ll
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
® L =50 mm Velocidad max. = superior a 200 mm/s L =100 mm Velocidad max.= superior a 200 mm/s
10 S 10 — :
— B < [LEYGILIEAOLCE %
2 LEYG32LLE/AOLLIE rLEYG32L[] E/40L[IE T X LEYG25LLIE —LE YG32L[JE 14(})L}E}l[—. 1
E LEYG25LLIE LEYG25LE E ~ [ [ []]
© | LEYGI6LLE LEYG16LLIE 5 e LEYG25LLIE
o 1 o TE : —
s & EEMGISIEE ——LEYG16LLE
© ©
3 o
© []
= =
120|125 120125
0.1 L 0.1 I
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Carrera [mm] Carrera [mm]
Rango de trabajo como cilindro de tope
LEYGLIM (Cojinete de deslizamiento)
A\Precaucién
E N Precauciones de manejo F ”””””””””
L e » . ig. a
3 # Si lo utilizas como tope, selecciona un ‘
2 modelo con una carrera de 30 mm o menos.
- m + LEYGOILLIE (rodamiento lineal a bolas) no

O O O O se puede utilizar como tope.
* No se puede permitir la colisién de la pieza
en serie con el vastago guia (Fig. a).
Debe montarse en la parte superior o
inferior (Fig. b).

# El cuerpo no debe montarse en el extremo.

| Fig. b

Carga de trabajo m [kg]

30 40 50

20
Velocidad de traslado: v [m/min]

5 10

74



Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica “Velocidad—carga de trabajo” (guia)

Para modelo absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Horizontal Vertical
LEYG1 6¥DE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG1 6¥DE
40 T T 10
5 Paso 2.5: LEYG16{'EC 3
2 35 g
= = . M
g 4 3 L5 Paso 2.5: LEYG16_EC
R N
- N
2 53 Paso 5: LEYG16"EB 2
o 90 | ik 5
8 17 3 M
S it g a5 YG16_EB
(0] () -
E, b Paso 10: LEYG16!'"EA §,
2 aso 10: o
g S 3 g 15 ——|Paso 10: LEYG16I'EA
0 S, S— 0 S~ \‘\ |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG25¥DE para aceleracion/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG25¥DE
80 | | 35
— . M — | |
? 70 '.’380‘ 3: '-EYT25L EC D 30| _Paso 3: LEYG25'EC
= = 29
£ 60 | IS
S 55 Paso 6: LEYG25'EB S
g % 2 2
il kel
g 40 % . g 5 \Paso 6: LEYG25!"EB
£ 30 %Pfio 12: LEYG25!"EA £ \
() (0]
g 20 N 5
P l fy
3 10 N\ 8 *s. \_Paso 12: LEYG25/'EA
. : \ o oo \ I
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG32{"DE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG32{"DE
90 50
| \ | |
— . M —
2 80 Paso 4: LEY‘G32L EC 2 41 |_Paso 4: LEYG32V'EC
s 70 S 40
c | c
8 60 Paso 8: LEYG32)'EB 8
2 50 | 2 30
g % ] _paso 16: LEVG32V'EA g
g 4 %x : L g 20 :LEYG32!'EB
o 30 TN )
§, 20 N N §, 10
2 \ o 9
8 10 R . 8 ~_|Paso 16: LEYG32|'|'_"EA
N i \
0 0 S
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEYG40{"DE para aceleracién/deceleracion: 2000 mm/s2 LEYG40¥DE
100 T T T 60 T T
3 90 PaTo 4: LEY|G40'\|."EC| B Paso 4: LEYG40!"EC
= = 51
s 80 i i kS|
S 20 Paso 8: LEYG40'EB S
N N 40
2 60 | 2
. M
g 0 aNpasa 16: LEYGAOLEA g Paso 8: LEYG4OY'EB
g 40 AT s 25 =1
3 “ 8 20
S 20 R, g "
3 3 1 "ﬁ\ Paso 16: LEYG4(|)'|‘."EA
0 0 To=aa
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]

75

N

5



Grafica de conversion de fuerzas (guia)

Seleccion del modelo Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

<Valores limite para fuerza de empuje y umbrales
de activacion en relacion con la velocidad de

M
LEYG16[IE empuje>
160 [ | | | : - :
140 Paso 2.5: LEYG16'EC 1 Modelo Paso Velocidad de empuje | Fuerza de empuje
120 - 5| LEYG|1 6"EB - : [mm/s] (Valor de entrada de ajustes)
Z 100 = — i LEYG16YIE A/B/C 21a50 45265 %
g 80 | Paso 10: LEYG16YEA >< : LEYG25)'IE A/B/C 21a35 40 a 50 %
g - A 24230
=% N i LEYG32YIE 50270 %
—L | — ! A 24a30
20 1 Min.20 % H M %
0 ' LEYG40Y'[E B/C 21230 50 a 65 %
0 10 20 30 40 50 60 70
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] Max. 65 % . . .
Temperatura ambiente | Valor de ajuste de la uerza de empuje [%]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] <Valores de ajystes Para operaciones de empuje
30°Comenos| 650 menos 100 - de transferencia verticales>
40.0 enos 1 oo Modelo _ |LEYG16/JE|LEYG25}LIE|LEYG32/JE|LEYGAOYLIE
40 °C
60 18 15 0 menos Paso A(B|/C/IA|B(|C|A(B|C|A|B|C
65 15 10 0 menos Cargade trabajo[kg] | 0.5 | 1 |2.5[15| 4 | 9 [25| 7 |16| 5 | 12| 26
LEYstnﬁIDE Fuerza de empuje 65 % 50 % 70 % 65 %
500

Paso 3: LEYG25!'EC
400 [— Paso 6: LEYqzs“L"EB
Paso 12: LEYG25EA

ZEhe
200

/

5

<

Fuerza [N]

100

F Min.30 % __> K<_ Max. 50 %
0
10 20 3 0 0 60 70

Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]

I

[ Temperatura ambiente | Valorde ajste dea ferza de empuje %] | Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min] |
100

140 °C o menos| 50 0 menos Sin restricciones
LEYG32)'JE
382 [ Paso 4: LEYG32EC
soo [ Paso 8 LEYG32Y'EB
[ PP y M
Z 500 » Paso 16: LEYG32'EA
8 400
° s00f
[T
100 [ Min. 30 % <~ Méx. 70 %
0
0 6

10 20 30 40 5 0 70 80 90

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

[ Temperatura ambiente | Valorde ajste dea ferza de empuje %] | Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuje continuo [min]|

B0°Comenos] 70o0menos | 100 Sin restricciones
LEYG40Y'[JE
1100 ; ; e
1000 — Paso 4: LEYG40 LEC\/ Pl
900 [ Paso 8: LEYG4Q VEB ;
. M
= 700 _Paso 16:LEYG40} EA E
< 600 [ ra z
g 500 : .
[y 400 - +
300 | T —
200 | T i
100 —i Min. 35 % >t L Méx. 65 % '—
0 H -
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%)]

[ Temperatura ambiente | Valor e ajste e a uerza de empuje ]| Tasa de resistencia [%] | Tiempo de empuie continuo [min] |
{40 °C omenos]  650menos | 100 | Sin restricciones |

O
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Serie LEYG

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Par de giro admisible de la placa: T

T N-m]
Modelo Carrera [mm]
Par: T [N-m] 30 50 100 200 300
\ LEYGI6M | 070 | 057 | 105 | 056 —
LEYG16L 0.82 1.48 0.97 0.57 —
] - - — LEYG25M 1.56 1.29 3.50 2.18 1.36
LEYG25L 1.52 3.57 2.47 2.05 1.44
! LEYG32M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG32L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
LEYG40M 2.55 2.09 5.39 3.26 1.88
LEYG40L 2.80 5.76 4.05 3.23 2.32
Precision antigiro de la placa: 6
| Tamafio Precision antigiro 0
0 LEYGCIMCIE LEYGLOILCIE
A
— . - 16 i 0.05°
-0 o5 0.06
\ 32 . 0.04°
0.05
40
Desplazamiento de la placa:
[mm]
Carrera [mm]
Modelo 30 50 100 200 300
_ﬁﬁ LEYG16M +0.20 +0.25 +0.24 +0.27 —
i - = LEYG16L +0.13 +0.12 +0.17 +0.19 —
+5Jf LEYG25M | +026 | =031 | =025 | =038 | =0.36
LEYG25L +0.13 +0.13 +0.17 +0.20 +0.23
LEYG32M +0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
LEYG32L +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
LEYG40M | =0.23 +0.29 +0.23 +0.36 +0.34
LEYG40L +0.11 +0.11 +0.15 +0.19 +0.22
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Encoder absoluto sin bateria

Modelo con vastago guia
Serie LEYG LEvG1s,25,32,40

(€ @

+ Para més informacion, consulta la
pag. 182 y siquientes.

Forma de pedido

LEYG|25|M| |E|B|- -[R1]|CD17T

Para obtener los detalles
sobre los controladores,

consulta la pagina siguiente.

9 Posicion de montaje del motor/

0 Tamaiio 6 Modelo de rodamiento*! Direccion de cubierta del motor @ Modelo de motor
16 M | Cojinete de deslizamiento . - . Direccion de la Absoluto sin bateria
25 L | Rodamiento lineal a bolas Simbolo| - Posicidn de montaje del motor cubierta del motor E (motor paso a paso de 24 VDC)
32 — Lado superior paralelo —
40 D %2
D1 Izquierda*®
D2 En linea Derecha™®
D3 Superior*3
D4 Inferior*3
O Paso [mm] O carrera** 5 [mm]
Simbolo LEYG25 LEYG32/40 Carrera Nota
A 12 16 Tamafo Carrera aplicable
B 6 8 30 a 200 16 30, 50, 100, 150, 200
9 3 4 30 a 300 25/32/40 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
0 Opcién de motor*6 e Guia opcional*’ @ Tipo/Longitud del cable del actuador
C Con cubierta del motor — Sin opciones Cable robético [m]
W  |Con bloqueo/cubierta del motor F | Con funcién de retencién de grasa — Ninguno R8 88
R1 15 RA 10+*8
R3 3 RB 15%8
R5 5 RC 20%8
Para obtener mas informacion sobre los detectores magnéticos, consulta el catalogo web.
El uso de detectores magnéticos para el modelo con vastago guia de la serie LEYG
* Se deben insertar los detectores magnéticos desde la parte frontal con el vastago (placa) sobresaliendo.
* Los detectores magnéticos no se pueden fijar con las piezas ocultas tras la fijaciéon de la guia (la parte del vastago que
sobresale).
* Consulta con SMC cuando utilizar los detectores magnéticos en la parte del vastago que sobresale, ya que se produce
como una orden especial.
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Encoder absoluto sin bateria: .
Actuador eléctrico/modelo con vastago Serie LE Y
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@ Controlador
— Sin controlador
Coi] Con controlador
: (2]
L eereerseeseiieiiaeineieeiaeaenan, I'ulj
................. ~ CIDI1[7|T -
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacion) l 1 ® Conector enchufable de comunicacién, cable I/0*'°
Numero de controladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable m
Sintdo Tio Especfficacion especial 7 [ Montaje con tornillo — Sin accesorio — ™
P Estandar |0onstbfuncion 89 Rail DIN s Conector enchufable de IiIJ
S10 comunicacién de modelo recto DeviceNet™
g En;faga parallella (m) [ ] Numero de controladores, T Conector enchufable de comunicacion CC-Link Ver. 1.10
ntrada paralela (PNP) | @ Especificacion especial de modelo de derivacién en T
E EtherCAT [ ) [ ] Nimeo —— 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entrada en paralelo
9 | EtherNet/IP™ | @ [ ) Symbol| . iiadores | ESPECificacion 3 Cable I/0 (3 m) (NPN) E
P | PROFINET ® ® 1 |1conmolador|  Estandar 5 Cable 1/0 (5 m) Entrada en paralelo (PNP) | S|
D DeV|cgNet® [ ) E 1 Con subfuncion
L 10-Link [ ] [ ] controlador STO
M CC-Link [ )
+1 Cuando se selecciona [M: cojinete de desplazamiento], la velocidad maxima del cable [A] es «7 Solo disponible para los cojinetes de deslizamiento de tamafio 25, 32 y 40 (Consulta (>5_
400 mm/s (sin carga, montaje horizontal). Ademés, la velocidad se restringe con una carga «Disefio» en el catdlogo web). w
horizontal/de momento. Consulta «Seleccién del modelo» en el catalogo web. +8 Bajo demanda |
«2 Tamahos 25, 32 y 40 Unicamente +9 Elrail DIN no esté incluido. Pidelo por separado.
*3 Tamafo 16 Unicamente %10 Selecciona la opcién «—» para cualquier dispositivo que no sea DeviceNet™, CC-Link o
=4 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se entrada en paralelo.
fabrican bajo demanda. Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. T
=5 Existe un limite para los modelos con motor paralelo de tamafio de montaje 32/40 y carreras Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo. >
de 50 mm o menos. Consulta las dimensiones. 7))
#6 Cuando se selecciona «Con bloqueo/cubierta del motor» para el modelo de montaje ppara los [T1]
modelos con motor paralelo, el cuerpo del motor sobresaldra del extremo del cuerpo para el -
tamafio 40 con carreras de 30 mm o menos. Comprueba las interferencias con piezas antes
de seleccionar un modelo. 4 . N\
o — El actuador y el controlador se venden en conjunto.
A récaucion Asegurate de que la combinacion del contro- fﬂ
[Productos conformes a CE] , o , lador y el actuador es correcta. O
La conformidad ECM ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la serie
LEY y la serie del controlador JXC. <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del cliente () Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no serd posible certificar , ) e
la conformidad con la directiva ECM de los componentes de SMC que hayan sido incorporados Este numero fiene que coincidir con el def controlador. T
en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como resultado, es (@ Comprueba que la configuracién de I/O paralelas coincide N
necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva ECM de la maquinaria (NPN o PNP). . wl
y del equipo como un todo. LEYGZSMEB'1 oo -l
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] [Im
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin
bateria, debes usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior. ™ w
Consulta las pags. 179 y 180 para mas detalles. I\ J T
[Certificacion UL] # Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. I'_IIJ
Los controladores de la serie JXC usados en combinacion con Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL.
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |y, ppercyr | Modelode | ey | Modelode |y, ppopyr | Modelode | Modelode | gy g, | Modelode o
progra- | entrada oy gupyuncien | ENtrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | g quofinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada w
mable directa STO directa 0] directa ST0 directa directa STO directa -
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link
. C -
Tipo ' ' 5
I =
‘ el
® O
x
| 3 ik
at /] % ] @
JXC51 -
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCMA1 (D)
x
A /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada )
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtherNetlP™con |  directa PROFINET con directa directa 0-Link con directa
Isti Paral€lo | FiherCAT®| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncién STO| PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ |  10-Link  [subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
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Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Caracteristicas técnicas

Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)

Modelo LEYG16}'IE LEYG25\'E LEYG32\'E LEYG40\'IE
Aceleracion/Deceleracion| ¢ 17 30 20 40 60 30 45 60 50 60 80
a 3000 [mm/s?]
Carga de Horizontal Aceleracion/Deceleracion
trabajo 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
o | kgl a 2000 [mm/s?]
§ Vertical A°:'2;°&"’?:::5’:§;°" 15 | 35 | 75 7 15 | 29 9 20 | 41 11 25 | 51
E Fuerza de empuje [N]*2*3%4 14238 | 27a74 |51 a 141 |63 a 122|126 2238|232 a452 |80 a 189|156 a 370|296 a 707 | 132 a 283 | 266 a 553 | 562 a 1058
E Velocidad [mm/s]** 15a500| 8a250 | 4a125 [18a500(9a250|5a125|24a500|12a300|6a 150 |24a500|12a300|6 a 150
o Max. aceleracién/deceleracion [mm/s2] 3000
5 | Velocidad de empuje [mm/s]*® 50 0 menos [ 35 0 menos [ 30 0 menos [ 30 0 menos
E Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
;.E Pérdida de movimiento [mm]*® 0.1 0o menos
@ | Paso del husillo [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 12 ] 6 [ 3 [ 16 [ 8 | 4 [ 16 ] 8 [ 4
& | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*7 50/20
Modo de actuacion Husillo a bolas + Correa (LEYGLI), Husillo a bolas (LEYGLICID)
Tipo de guia Cojinete de deslizamiento (LEYGLIM), Rodamiento lineal a bolas (LEYGLIL)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
¢ | Tamaiio del motor 128 042 [ [56.4 [ [156.4
§ 8 Modelo de motor Absoluto sin bateria (motor paso a paso de 24 VDC)
é E| Encoder Absoluto sin bateria
83| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %
4 [potencia [W778 10 Potencia méax. 43 [ Potencia méax. 48 [ Potencia méax. 104 [ Potencia méx. 106
s g | Modelo*® Bloqueo no magnetizante
£2 | Fuerza de sujecion [N] 20 | 3 [ 78 78 | 157 | 2094 | 108 | 216 | 421 [ 127 | 265 [ 519
£% | Potencia [W]*'° 2.9 5 5 5
&5 | Tensién nominal [Vl 24 VDC +10 %

#1

%2
%3

%4

%5
%6
*7
%8

%9

Horizontal: Es necesaria una guia externa para soportar la carga (coeficiente de friccién de la guia: 0.1 o menos). La carga de trabajo real y la
velocidad de transferencia cambian segun la condicion de la guia externa. Ademas, la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta
«Seleccion del modelo» en las paginas 73 a 75.

Vertical: la velocidad cambia segun la carga de trabajo. Consulta «Seleccion del modelo» en las paginas 73 a 75.

Establece los valores de aceleracion/deceleracién en 3000 [mm/s2] o menos.

La precisién de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).

Los valores de la fuerza de empuije, para la serie LEYG16LILIE son de 20 % a 65 %, para la serie LEYG25LICIE son de 30 % a 50 %; para la serie
LEYG32JE, de 30 % a 70 %; y para la serie LEYG40CICIE, de 35 % a 65 %.

Los valores de la fuerza de empuje cambian de acuerdo a la tasa de resistencia y la velocidad de empuje. Consulta «Seleccion del modelo» en el
catalogo web.

La velocidad y la fuerza pueden cambiar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera los 5 m, disminuira en hasta un 10 % cada 5 m. (A 15 m: reducido en hasta un 20 %)

Cuando se selecciona [M: cojinete de desplazamiento], la velocidad maxima del Paso [A] es 400 mm/s (sin carga, montaje horizontal).

Ademas, la velocidad se restringe con una carga horizontal/de momento. Consulta «Seleccién del modelo» en el catalogo web.

La velocidad permitida para la operacién de empuije.

Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco

Resistencia a impactos: supera la prueba de impacto en direccion paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).
Resistencia a vibraciones: supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 a 2000 Hz. La prueba se realizé tanto en direccion paralela como en
perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial).

El consumo de energia instantaneo maximo (incluido el controlador) es para cuando esté funcionando el actuador. Este valor se puede usar para la
seleccion del suministro eléctrico.

Solo con bloqueo

10 Para un actuador con bloqueo, se afade el consumo de energia para el bloqueo.
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Encoder absoluto sin bateria:
Actuador eléctrico/modelo con vastago

Serie LEY
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Peso
Peso: Modelo de motor en paralelo al lado superior f_{_’
Serie LEYG16MCIE LEYG25MCIE LEYG32MCE 1T}
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 -
Peso del producto [kg] 1 114 | 1.37 | 1.66 | 1.83 1.7 189 | 221 | 263 | 297 | 3.31 | 357 | 295 | 3.21 | 3.76 | 432 | 499 | 548 | 5.92 -
Serie LEYG16LCIE LEYG25LCE LEYG32LCE
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 E
Peso del producto [kg]] 1.01 | 1.14 | 1.31 1.6 1.75 | 1.71 | 192 | 216 | 259 | 2.85 | 3.17 | 341 | 295 | 3.22 | 3.61 | 416 | 4.7 | 5.21 5.6 |-_|IJ
Serie LEYG40MCIE LEYG40LLIE
Carrera [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Peso del producto [kg]| 3.26 | 3.52 | 4.07 | 463 | 53 | 579 | 6.23 | 3.26 | 3.53 | 3.92 | 4.47 | 5.01 | 552 | 5.91
>
Peso: Modelo de motor en linea w
Serie LEYG16MCE LEYG25MCIE LEYG32MCE
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 —
Peso del producto [kg]| 0.97 | 1.11 | 1.34 | 1.68 1.8 1.09 | 1.88 | 220 | 2.62 | 296 | 3.30 | 3.56 | 2.96 | 3.20 | 3.75 | 4.81 | 498 | 547 | 591
Serie LEYG16LCIE LEYG25L0E LEYG32LCE 9
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 H
Peso del producto [kg]| 0.98 | 1.11 | 1.28 | 157 | 1.72 | 1.70 | 1.91 | 215 | 258 | 2.84 | 3.16 | 3.40 | 2.54 | 3.21 | 360 | 415 | 469 | 520 | 5.59
Serie LEYG40MLCIE LEYG40LCE
Carrera [mm] 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 I
Peso del producto [kg]| 3.25 | 3.51 | 4.06 | 462 | 525 | 578 | 6.22 | 3.25 | 352 | 3.91 | 446 | 5.00 | 551 | 5.90 ¢>,;
i w
Peso adicional (kg) -
Tamafio 16 25 32 40 —
Bloqueo/Cubierta del motor| 0.16 0.29 0.57 0.57
(7]
L
-
(7]
1T}
-
L
I
L
-
o
L
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™
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o
X
=
-
[
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X
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Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno

25
Modelo de motor en paralelo al lado superior: LEYG 32 E
40

R @RJ
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—
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Modelo de motor en paralelo al lado superior,
Con bloqueo/cubierta del motor
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Modelo de motor en paralelo al lado superior: LEYG16E
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Modelo de motor en linea

Modelo de motor en linea, Con bloqueo/cubierta del motor
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Modelo de encoder absoluto sin bateria
Modelo con vastago guia

Serie LEYG

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseino
Cuando se selecciona la funcion de retencion de grasa »n
16
25 A LL
LEYGLIM LEYG 33 M: 50 mm o menos LEYG 32 MO B -LICJF: 50 mm o menos 1T}
40 |
EADE —_— o=
]
. . J om
] BTG r
1O 9 w
= 16 |
n ﬂ [|OF LEYG £ M: mas de 50 mm
- ‘ - ‘ 40
I I : |
® @ ® ® >
— 3 L w
. -l
I + Se inserta material de fieltro para retener la
grasa en la parte deslizante del cojinete de
deslizamiento. Esto prolonga la vida util de la
parte deslizante, aunque no la garantiza de
forma permanente. (O]
LEYG16L: 30 mm o menos >
LEYGLIL 29 -
) % LEYG 32 L: 100 mm o menos
S )
= e _ . J
)|
=1 » 2l oo <
0 % % (2]
. Ll
ﬂ “ LEYG16L: mas de 30 mm, 100 mm o menos =l
- )
l©; @ »
m
N - J -l
I
(2]
Ll
-l
Lista de componentes
e Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 28 |Placa Aleacion de aluminio Anodizado w
2 | Eje de husillo a bolas Acero aleado 29 | Tomillo para montaje conplaca | Acero al carbono | Niquelado electrolitico T
3 | Tuerca del husillo a bolas | Resina sintética/Acero aleado 30 | Tornillo guia Acero al carbono | Niquelado electrolitico IiIJ
4 |Embolo Aleacion de aluminio 31 | Cojinete de deslizamiento | Aleacion para cojinetes
5 |Vastago Acero inoxidable Cromado duro 32 | Retenedor de lubricacion Fieltro
6 | Cubierta anterior |Aleacion de aluminio 33 | Soporte Resina sintética
7 | Soporte de cojinete |Aleacién de aluminio 34 | Anillo de retencion | Acero para muelle |Revestimiento fosfatado
8 | Tope de giro Resina sintética 35 | Cojinete a bolas — E
9 | Conector hembra | Aceroal carbono de facil mecanizacion | Niquelado electrolitico 36 | Espaciador Aleacion de aluminio Cromado |
10 | Eje conectado Acero al carbono de fécil mecanizacidn | Niquelado electrolitico 37 |Bloque del motor |Aleacion de aluminio Anodizado
11 | Casquillo Aleacién para cojinetes 38 | Adaptador de motor | Aleacién de aluminio | Anodizado / LEY16, 25 Unicamente
12 | Rodamiento — 39 |Buje Aleacion de aluminio
13 | Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento 40 | Araha NBR ©
14 | Placa de retorno Aluminio fundido Revestimiento a1 Cubierta del motor Aleacion de aluminio Solo «Con bloqueo/cubierta -
15 |Iman — con bloqueo del motor»/LEY25, 32, 40 8
16 | Soporte del anillo guia | Acero inoxidable Carrera 101 mm min. 42 Soporte de Aleacion de aluminio Solo «Con bloqueo/cubierta x
17 | Anillo guia Resina sintética Carrera 101 mm min. cubierta del motor»/LEY25, 32, 40 -
18 | Polea con eje de tornillo | Aleacion de aluminio 43 | Cubierta final Aleacion de aluminio | Anodizado / LEY16 (nicamente
19 | Polea del motor Aleacion de aluminio 44 | Casquillo de goma NBR LEY16 Unicamente -
20 | Correa — . . O
21 [Sellado NBR Llstoa de rep|~Jestos /Correa  Listade rgpuestos/ Envase de grasa §<,
22 | Anillo de retencion | Acero para muelle | Revestimiento fosfatado ® | Tamafio Ref. Parte aplicada Ref. S
23 | Motor — 16 LE-D-2-7 Véstago GR-S-010 (10 g)
24 | Cubierta del motor |2162Ci6n de aluminio | Anodizado / LEY16 dnicamente 20 25 LE-D-2-2 Vastago guia GR-S-020 (20 g)
ublerta del motor = - intética 32,40 | LE-D-2-3 « Aplica grasa sobre el vastago
25 |Salida directaacable | Resina sintética | Solo «Con cubierta del motor» periddicamente. .
26 | Fijacion de la guia | Aleacion de aluminio Anodizado La grasa debe aplicarse cada 1 millon
- - de ciclos 0 200 km, aquello que
27 | Vastago guia Acero al carbono

O
2

suceda antes.
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Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

+1 El rango por el que se puede mover el vastago
cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre
el vastago interfiera con las demas piezas o con
los accesorios colocados alrededor del vastago.
%2 Posicion tras el retorno al origen

@ XA H9 prof. XA 4 x OA prof. de rosca OB

— 2x NA
*3 [] cuando se ha modificado la direccion de - = - —F
retorno al origen & \SQ ¢[ prof. de rosca NC
*4 No se pueden usar orificios pasantes para el ® - . .
tamafio 32/40 con carreras de 50 mm o menos. 5 AE@ © ) © - - « 5 Seccion XX
— Conector — © © ©
Cable del - @\ © Detalle de seccion Y
motor - —- —] XA H9
24 -
(0.5) Seccién XX
WB 4 x OA pasante
4 WA ©
4 x NA WC + Carrera © (4] )f(l-}(EQ
rof.
prof. de rosca NB iy e carrera X2 P
[Origen]*3
Rango de fabejo del vstago'!
[2] 2 QOrigen*2
© 9 [Final de carrera] B Seccion XX
= L | 1 (o) o)
SN
]
< © e e © = T Ok) C) f: @ c¢ ”
S 3f 95 \ “I To==g]
% L] =] = U]
M 05| M c Y X
EA FA | |FB B + Carrera T
EB Carrera A +Carrera EH
LEYGLIL (Rodamiento lineal a bolas) [mm] _ LEYGLIM (Cojinete de deslizamiento) _ [mm)
I — | 5
Tamafio| Rango de carrera | L | DB o o Tamafio | Rango de carrera | L | DB
90 mm o menos | 75 « . 64 mm omenos | 51.5
16 | 9tmmomds, 100mmomenos | 95 8 x| a 1 E E 16 B5mmomas 0mmomenos | 74.5|
Q : 91 mm o més, 100mmom 95
101 mm o mds, 200 mm o menos | 105 0 a§, 0menos
114 mm o menos | 91 ) 6 101 mm 0 més, 200 mm o menos | 105
25 | 115mmomds, 190mmomenos [ 115 10 . : i - 59 mm o menos | 67.5
191 mm o més, 300 mm o mencs | 133 — 25 | 60mmomés, 185mmomenos | 100.5| 12
32 | 114mmomenos | 97.5 g (0.5) 4 x @ G pasante*t 186 mm o més, 300 mm o menos | 138
a0 | H5mmoms o news [ 116.5] 13 Q z WA 32 5554 mm 1080'“6”03 13? 6
191 mm o més, 300 mm o menos | 134 MM 0 Més, 169 mm 0 Menos
L +Carrera 40 181 mm o mas, 300 mm o menos | 144
LEYGLCIM, LEYGLIL Comtin [mm]
Tamafio| Rango de carrera | A B C DA | EA |EB |EH | EV | FA | FB | FC G |[GA| H J K M | NA [ NB | NC
39 mm o menos 109 90.5 37
16 | 40mm omés, 100 mm o menos i 52 16 35 69 83 | 41.1 8 10.5 85| 43 | 318 | 97.3| 248 | 23 | 25,5 [M4x07 7 5.5
101 mmomés, 200mmomenos | 129 | 110.5| 82
39 MM O Menos |4 £|44g 50
40 mm 0 mds, 100 mm o0 menos 675
25 | 101 mm omés, 124 mm o menos i 20 46 85 | 103 | 52.3 11 145 | 125 | 54 | 403 | 988|308 | 29 | 34 |[M5x08 8 6.5
125 mm 0 més, 200 mm o menos | 166.5 | 141 84.5
201 mm 0 mas, 300 mm 0 menos 102
39 mm o menos 55
32 40 mm 0 més, 100 mm 0 menos 1605|130 68
40 101 mm 0 més, 124 mm o menos 25 60 101 123 | 63.8 12 185|165 | 54 | 50.3 |125.3| 383 | 30 | 40 |[M6x10| 10 8.5
125 mm o mds, 200 mm o menos | 190.5 | 160 85
201 mm 0 mds, 300 mm o menos 102
- X2
I [Fengodle gaai | 00| 0l P Q S T T u WA | wB | wC Con cubierta del motor | Con blogueo/cubierta del motor X|XA|XB| Y Z
39 mm o menos 25 |19 55
16 | 40mmomds, 100 mm o menos [M5x 0.8| 10 65 15 25 79 — 6.8 40 | 26.5 100.5 145.5 44| 3 4 |225|6.5
101 mm 0 mds, 200 mm 0 menos 70 | 41.5 75
39 mm o0 menos 35 | 26
7 70
40 mm 0 méds, 100 mm 0 menos 50 | 335
25 [ 101 mmomés, 124 mmomenos|M6x 1.0{ 12 80 18 30 95 | 7.5 6.8 i 88.5 129 54| 4 5 [26.5|8.5
125 mm 0 més, 200 mm 0 menos 70 | 43.5 95
201 mm o més, 300 mm o menos 85 | 51
39 mm o menos 40 | 28.5 75
40 mm o més, 100 mm o menos 50 | 335
32 | 101mmomés, 124 mmomenos [M6x 1.0{ 12 95 28 40 117 | 85 7.3 | 98.5 141.5 64| 5 | 6 | 34 |85
125 mm 0 més, 200 mm 0 menos 70 | 43.5 | 105
201 mm o més, 300 mm o menos 85 51
39 mm o0 menos 40 | 285
n 75
40 mm o més, 100 mm o menos 50 | 335
40 |10 mmomds, 124 mmomenos |[M6x 1.0{ 12 95 28 40 117 | 85 7.3 | 120.5 163.5 64| 5 6 | 34 (85
125 mm 0 més, 200 mm 0 menos 70 435 | 105
201 mm 0 mas, 300 mm 0 menos 85 | 51
85
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo con vastago guia Serie LE YG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

25 A
Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG32E[ |B-[ IW i
40 C i
|
Cable de bloqueo ——— Conector
15
o o
& S Cable de == ° E
; v © AHJ bloqueo i I I._IIJ
g ¢ 3
2 Cable del motor 3
3 S Cable del < —
E X s motor «
9 2 d 2 T >
(] o
3 / N o 24 H
= -
B i S
f o
2 w
|
A I
Con cubierta del motor: LEYG16EB-LIC =
C (%)
L
o |
& -
! —
o
Q
8 n
g X2 H
.“é)
S A —
I
d 0
|
0
L
I
i
|
A P —
Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG16EB-1W
C o
Y
) 2
u u
< o —
E: 8 5
g .3 Xz ©
E E b
kS I S O
g 5 =
k —
-
0 [
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x
]
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Serie LEYG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

@ XA H9 prof. XA

4 x OA prof. de rosca OB

]
1
— !
=1 El rango por el que se puede mover el @{/ é/% 2 x NA prof. de rosca NC ]
véastago cuando vuelve al origen. O h
Asegurate de que ninguna pieza montada %
sobre el vastago interfiera con las demas - B B B B B v
piezas o con los accesorios colocados L
alrededor del véstago. c o
%2 Posicion tras el retorno al origen © @\\ © 05, c
*3 [] cuando se ha modificado la direccion [EE— m| Seccion XX FB
de retorno al origen (0.5) Seccion XX . —Conector
WB Cable del motor
Y4 WA L.
WG - Carrera XAH9 | | Detalle de seccion Y
§
L
i 2 v 8 4 x OA pasante
[+3
ace EEEE :
carrera e Origen*2 3 L
[Origen]*3 r [Final de carrera] 5 S Seccién
| [2] || Carrera| 2 (FC) ] . F ' XX
(o))
N R s —
o - 03z f . ! . B
15 m )
O
0.5 ] C YD S
FA FB B + Carrera X2 g—gf(AxEQ
A +Carrera
LEYGLIL (Rodamiento lingal abolas)  [mm] — = LEYGLIM (Cojinete e deslizamiento) mm]
oy
Tamaio| Rango de carrera | L | DB = e Tamafo | Rango de carrera | L | DB |
90 mm o menos | 75 o EI l - - - 64 mm o menos | 51.5
16 [ 9tmmomés, 100mmomenos | 95 8 Q | 16 65 mm o més, 90 mm o menos|  74.5 10
101 mm o mas, 200 mm o menos | 105 9t mmomas, 100mmomenos | 95
114 mm o menos | 91 © G; 101 mm o més, 200 mm o menos | 105
25 | 115mmomés, 190 mmomenos | 115 10 1 I — - \ — 59 mm o0 menos 67.5
191 mm o mas, 300 mm o mencs | 133 m| (05 T4xQ G 25 [60mmomés, 185mmomenos| 100.5| 12
3o | 114 mm o menos | 97.5 o Y4 WA pasante 186 mm 0 més, 300 mm o menos | 138
115mmomés, 190mmomenos [116.5| 13 S L +Carrera 32 54 mm o menos | 74
40 191 mm o mds, 300 mm o menos | 134 4 55 mm o mds, 180 mm 0 menos | 107 16
0 181 mm 0 més, 300 mm o menos | 144
LEYGLCIM, LEYGLCIL Comun [mm]
Tamaiio | Rango de carrera S A B C |CL|CV| DA EB|EH | EV| FA|FB|FC| G |GA| H J K NA | NC
in bloqueo | Con blogueo
39 mm o menos 37 w1
16 [@nmomds 00mmomenos| 1945 | 2395 | 94 51 | _ | 16| 69| 83 |411| 8 |105| 85| 43 |31.8|423|248| 23 |M4x07| 55
101 mmomds, 200mmomenos | 214.5 | 259.5 [114 82
39 mm 0 menos 50
40 mm o més, 100 mm o menos A | 20 s 67.5
25 | 101 mmoms, 124 mm o menos | 46 | 545 | 20 85| 103 [52.3 | 11 145|125 | 54 | 40.3 |61.3|30.8| 29 |[M5x0.8| 6.5
125mmomés, 200mmomenos | 234.5 | 275 140.5| 84.5
201 mm 0 mds, 300 mm 0 menos 102
39 mm o menos 232 275 128 55
40 mm o0 mas, 100 mm 0 menos 68
32 | 101 mmomés, 124 mm 0 menos 60 |685| 25 | 101 | 123 | 638 | 12 |185|16.5| 54 | 50.3 |75.8|38.3| 30 |[M6x1.0| 85
125mm o més, 200mm o menos | 262 305 158 85
201 mm o més, 300 mm 0 menos 102
39 mm o menos 55
40 mm 0 més, 100 mm 0 menos A Ao iz 68
40 | 101 mmomés, 124 mm o menos 60 | 685 | 25 | 101 | 123 | 63.8 | 12 | 185|165 | 5.4 |50.3 |75.8 [38.3 | 30 |M6x1.0| 85
125 mm 0 mds, 200 mm o menos| 284 327 158 85
201 mm o mas, 300 mm o menos 102
~ X2 #1 Consulta
Tamafio| Rango de carrera | OA | OB | P Q S T |T2| U |[WA|WB|WC| X ol o Con HogeoRa ol XA |XB|YD| Z la pagina
39 mmomenos | .. 25 [19 55 88.
16 [40mm omés, 100 mm o menos 08 10 65 15 25 79| — | 68 [ 40 |265 44 82 127 3 4 |24 |65
101 mmomés, 200mmomenos |~ 70 [415| 75
39 mm o menos 35 |26
7 70
40 mm o més, 100 mm 0 menos V6 x 50 |335
25 | 101 mmomés, 124 mm o menos | 10 12 80 18 30 95 | 75 | 6.8 i 54 68.5 109 4 5 |26 |85
125mmomés, 200mmomenos | 70 [435| 95
201 mm o més, 300 mm 0 menos 85 | 51
39 mm o menos 40 | 28.5 75
40 mm 0 mas, 100 mm o menos V6 x 50 | 335
32 | 101 mmomas, 124 mm 0 menos 10 12 95 28 40 (117 | 85 | 7.3 | 64 735 116.5 5 6 | 32 |85
125 mmomés, 200mmomenos | 70 |43.5| 105
201 mm 0 mas, 300 mm 0 menos 85 | 51
39 mm o menos 40 | 285 75
40 mm 0 més, 100 mm o0 menos V6 x 50 |335
40 | 101 mmoms, 124 mm o menos 10 12 | 95 | 28 | 40 | 117 | 85 | 7.3 ) 64 95.5 138.5 5 6 | 32 |85
125 mm o més, 200 mm o menos : 70 |43.5| 105
201 mm o més, 300 mm 0 menos 85 |51
87
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Modelo con vastago guia Serie LE YG
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

25 A
Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG32DEL1B-[1W i
40 C w
|
8 3 —— Conector o
< N
v zx 15
2 s m
‘_3 § Cable de ‘E? o L
3 Cable del motor 3 bloqueo  T[sss]|[ « L_llJ
3 Cable de bloqueo 5
5 2 r
] y © Cable del <
- LN motor «
L ; >
o 24 1]
= |
[mm]
X Tamafio | Rango de carrera T2 X2 L H Ccv —
A + Carrera
16 200 menos 75 | 108 | 35 | 423'| —
DD 101 0 mas, 300 0 menos ' ’ g
100 0 menos 1
7.5 109 46 61.3 | 54.4
ﬁ \k 2= 101 0 mas, 300 0 menos —
S 100
i A 0 menos . iy .
\&) I 32 101 0 més, 300 0 menos 5 6.5| 60 5.8 68.5
6 B a0 [\ 0omenos 75 |1385| 60 | 758 | 685 =
. 101 0 mas, 300 0 menos | ’ ’ ’ fﬂ
+1 Consulte la tabla siguiente. -l
A
Con cubierta del motor: LEYG16DLIEB-LIC »
C L
|
Longitud del cable ~ 250
Dimensiones H (Tamaifo 16) S
Direccion de la cubierta del motor H
) i D1 42.3 (:,:)
D2 42.3 H
D3 55.1
Da 47 -
— L
o : i I
— w
-l
Y X2
A + Carrera
o
A -
Con bloqueo/cubierta del motor: LEYG16DLIEB-[ IW
c Direccidn de la cubierta del motor —
Longitud del cable = 350 -
©
-
o
D1 D2 P
5
-
D
: | = = - O
x
g b - Superficie =
Superficie [, de
X2 Longitud del cable ~ 250 D3 | de D4 | montaje
montaje
88
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Serie LEYG

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Bloque de soporte

@®Guia para la aplicacion del bloque de soporte
Si la carrera supera 100 mm y la posicién de montaje es
horizontal, el cuerpo se doblara. Se recomienda montar el
bloque de soporte. (Pidelo por separado de los modelos
mostrados a continuacion.)

Modelo con bloque de soporte

LEYG-S|016

iTamaﬁo

016 |Paratamafo 16
025 | Para tamafo 25
032 |Para tamarios 32, 40

Bloque de

soporte

Bloque de
soporte

Tornillo de montaje

— 7 del cuerpo
_
7
‘ o o oA
4 & e ]
m ¢
1] s < - j X
] E © &0
(6] (0] O;
[ 1 2 x OA prof. de rosca OB
— ] P
— 2 x @ G pasante
L (0.5) ST
WC + Carrera
A\Precaucion
No instales el cuerpo usando un bloque de soporte.
El bloque de soporte solo debe usarse como soporte.
[mm]
Tamafo Modelo Rango de carrera EB G GA OA OB ST | wWC X
100 55
16 | LEYG-S016 fim © Menes 69 | 43 | 31.8 | M5x08 10 | 16 44
101 mm o mas, 200 mm o menos 75
100 mm o menos 70
25 LEYG-S025 - 85 5.4 40.3 M6 x 1.0 12 20 54
101 mm o mds, 300 mm 0 menos 95
32 100 mm o0 menos 75
- 101 5.4 50.3 M6 x 1.0 12 22 64
40 LEYG-S032 101 mm o més, 300 mm 0 menos &4) | ¢ ) X 105

# Se incluyen dos tornillos de montaje con el bloque de soporte.

= Los orificios pasantes del modelo LEYG-S032 no se pueden usar para el modelo de motor en paralelo al lado superior.

Usa tapones en la parte inferior.
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Mesas de deslizamiento

Modelo de alta precision serie LESYH .91

r

r

‘ LER H LEHF ‘ LESH E LESYH ‘ LEYG H LEY H LEFB H LEFS ‘

JXC51/61

JXCU1

Controladores D)

SvC %0
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Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precision

Serie LESYH
Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento
Comprueba la carga de Verifica el tiempo - Comprueba el
trabajo-velocidad. de ciclo. momento admisible.

Ejemplo de seleccion

m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 93) C ondiciones de funcionamiento

Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad ® Masa de la pieza: 1 [kg] @ Condiciones de
consultando el grafico velocidad-carga de trabajo. ® VVelocidad: 200 [mm/s] monta de la pieza:
Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LESYH16[JEB-50 ® Posicion de montaje: Vertical

basandose en el grafico mostrado a la derecha. e Carrera: 50 [mm]

m Verifica el tiempo de ciclo. ® Aceleracion/Deceleracion:
Calcula el tiempo de ciclo usando el Ejemplo de célculo) 3000 [mm/s?]

siguiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

® Tiempo de ciclo: 0.5 s
Tiempo de ciclo. P

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
T=T1+T2+T3+T4[s]|

T1 = V/a1 = 200/3000 = 0.07 [s],
T3 = V/a2 = 200/3000 = 0.07 [s]
_L-05-V-(T1+T3)

LESYH16[JJ/Motor paso a paso Vertical

® T1: Tiempo de aceleracién T3: Tiempo T2 v 16 ‘ ‘ ‘ ‘
9 _ 14 } | | !
de dgceleraqoq se pueden. ?btener a 50 - 0.5 - 200 - (0.07 + 0.07) 2., Paso 6: LESYH16[JEB
partir de la siguiente ecuacion. = 200 £ 1
o 10 1
T1=Viai[s]| [T3=V/a2][s] | =0.18[s] g 4 )
T4=0.15s] 5 6 \ Paso 12: LESYH16[JEA
® T2: Tiempo a velocidad constante puede ° S
t tir de la siguient ion. g4 s
obtenerse a partr de la siguiente ecuac El tiempo de ciclo se puede obtener 8 2 S
como sigue. 3
-05-V- 2 4
T2=L 05-V (T1+T3)[S] TeT1+T2+T3+T4 0 100 00 300 00 500
v =0.07 +0.18 + 0.07 + 0.15 velocidad [mms]
e T4: Tiempo de establecimiento =0.47 [s] <Gréfico velocidad-carga de trabajo>

varia en funcién de las

condiciones tales como tipos de L : Carrera [mm] e (Condiciones de funcionamiento)
i V' : Velocidad [mm/s] - (Condiciones de funcionamiento)
motor, carga y posicion de los

at: Aceleracion [mm/s?] -~ (Condiciones de funcionamiento)

datos de paso. Por tanto, calcula g L a2: Deceleracion [mmy/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
el tiempo de establecimiento en £ — i
referencia al siguiente valor. > at / a2 T1: Tiempo de aceleracion[s] - Tiempo hasta que se alcanza la
é / g \ velocidad de ajuste

g T2: Tiempo a velocidad constante [s] - Tiempo hasta que el actuador

2 N funciona a velocidad constante

Tiempo[s] 13: Tiempo de deceleracion [5] - Tiempo desde el inicio del
T1 T2 T3 |T4 funcionamiento a velocidad

constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s] - Tiempo hasta que se completa el
posicionamiento

LESYH16/Pitching

Comprueba el momento admisible. 2000
<Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 93)
<Momento dinamico admisible> (pagina 95, 96) 1500

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del
rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

L8 [mm]

1000 \
500 \k
N\

2004 N—_|

0
012 4 6 8 10 12
Carga de trabajo m [kg]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LESYH16JEB-50. <Momento dinamico admisible>
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Procedimiento de seleccion

Seleccién del modelo Serie LES YH

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion del control de empuje

| oz

Verifica la fuerza
requerida.

Comprueba la
fuerza de empuije.

>

Ejemplo de seleccion

Condiciones de funcionamiento

® Masa de la pieza: 1 kg
® Velocidad: 100 mm/s

® Carrera: 100 mm

.

@ Verifica la fuerza requerida.

Calcula la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuije.
Ejemplo de seleccion) @ Fuerza de empuje: 150 [N]
® Masa de la pieza: 1 [kg]
La fuerza requerida aproximada calculada es, por
tanto, 150 + 10 = 160 [N].
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida
apropiada con referencia a las especificaciones (pagina 101).
Ejemplo de seleccion basada en las especificaciones)
® Fuerza requerida aproximada: 160 [N]
® Velocidad: 100 [mm/s]
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LESYH16LIEA.
A continuacion, calcula la fuerza requerida para una
operacién de empuije.
Si la posicién de montaje es vertical hacia arriba, afiade el
peso de la mesa del actuador.
Ejemplo de seleccion basada en el peso de la mesa)
® Peso de la mesa LESYH16[]EA: 0.7 [kg]
La fuerza requerida calculada es, por tanto, 160 + 7 = 167 [N].

m Comprueba la fuerza de empuije.
<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> (pagina 5)

Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida con
referencia al grafico «Valor de fuerza de empuje—Fuerza» y
confirma el valor de ajuste de la fuerza de empuije.
Ejemplo de seleccion basandose en el gréfico mostrado a la derecha)
® Fuerza requerida: 167 [N]
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo LESYH16LIEA.
El valor de ajuste de la fuerza de empuije es 64 [%)].

@ Comprueba la tasa de trabajo.

Confirma la tasa de trabajo admisible basandote en el valor de ajuste

de la fuerza de empuje con referencia a tasa de trabajo admisible.

Ejemplo de seleccion basada en la tasa de trabajo admisible)
® Valor de ajuste de la fuerza de empuje: 64 [%)]
La tasa de trabajo admisible calculada es del 20 [%].

Calcula la tasa de trabajo para las condiciones de funcionamiento

y confirma que no supere la tasa de trabajo admisible.

Ejemplo de seleccion) @ Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5s

® Tiempo de ciclo completo (B): 10 s

La tasa de trabajo se puede calcular como 1.5/10 x 100 =
15 [%], un valor que esta dentro del rango admisible.

Comprueba el momento admisible.
<Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 93)
<Momento dinamico admisible> (pagina 95, 96)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro
del rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LESYH16JEA-100.

2 SNC

<Momento dinamico admisible>
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(2]
L
C ba la t C bael L—IIJ
omprutle a la tasa ’ Paso 4 omprueba e o
de trabajo. momento admisible.
m
[TH
) L
® Fuerza de empuje: 150 N @ Posicion de montaje: Vertical hacia arriba -l
® Tiempo de empuje + Operacién (A): 1.5 s —
® Tiempo de ciclo completo (B): 10 s
>
L
|
Peso de la mesa Unidad [kg] ~——
Carrera [mm]

Modelo 50 75 100 150 (0]
LESYH8 0.2 03 — — E
LESYH16 0.4 — 0.7 — |
LESYH25 0.9 — 1.3 1.7
= Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afade el peso de la mesa.
LESYH16[JE[/absoluto bateryless E

‘s‘gg \ \ \ )
L . A
200 Paso 6: LESYH16[ IEB o
=%
©
N 150
£ 100 = i (72}
% 50 w
0 Paso 12: LESYH16[JEA -
35 40 45 50 55 60 65 70
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] —_—
<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> -+
Tasa de trabajo admisible fﬁ
Motor paso a paso (Servo / 24 VDC) -l
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%] [ Tasa de trabajo [%]| Tiempo de empuje continuo [min]
35 — —
50 0 menos 30 0 menos 5 0 menos w
70 0 menos 20 0 menos 3 0 menos T
‘ Control de empuje H
S
° —
3
o
o
L
Tiempo -~
A
B -
©
LESYH16/Pitching b
2000 (&}
x
)
1500
5 \ -
E 1 ]
= 000 \ )
- x
\ )
500 \
208 1 N~
012 4 6 8 10 12
Carga de trabajo m [kg]



Serie LESYH

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

LESYHS8LIE
Horizontal Vertical
8 8
7 7
Paso 2.5: LESYH8[IC
— 6 = 6
2 2 j\/
9, 5 —Paso 2.5: LESYH8[IC k=X 5 Y
S \ S \
g 4 ‘ g 4 v
s / Paso 5: LESYH8[1B e \ Paso 5: LESYH8[IB
3 f i 3
g / | Paso 10: LESYHSCIA g S
© i B ° - Paso 10: LESYH8JA
1 1
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LESYH16LIE
Horizontal Vertical
16 16
14 14
Paso 6: LESYH16[JEB
— 12 n — 12 -
2 Paso 6: LESYH16[JEB 2 1
o 10 o 10 %
ks Paso 12: LESYH16[ IEA T \
< 8 [ 8 \
- 6 3 - 6 A
g N g . Paso 12: LESYH16[JEA
© 4 © 4 =
o o LS
2 2 S
N\
o0 100 200 300 400 500 0 0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LESYH25LIE
Horizontal Vertical
24 24 | |
Paso 8: LESYH25[]EB
20 20 ~
= Paso 8: LESYH25[EB S \
= 16 = 16
2 = \
E Paso 16: LESYH25[EA 3 1
g 12 g 12 %
1
3 3 T\ Paso 16: LESYH25JEA
S 8 S 8 + N
5 5 \ \
o o v
4 4
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Momento estatico admisible
Modelo LESYHS8 LESYH16 LESYH25
Carrera [mm] 50 ‘ 75 50 100 50 100 150
Momento flector [N-m]
11 26 43 77 112 155
Momento flector lateral [N-m]
Momento torsor [N-m] 12 48 146 177 152
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Seleccién del modelo Serie LES YH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje—Fuerza

LESYHS8LIEL]
160 ‘ ‘ ‘
140 Paso 2.5: LESYH8[IEC
120 —
Z 100 — : 5
@ 80 T Paso 5: LESYH8[JEB
g AL//
o 60
fo"
40 —
20 |
Pasp 10: ‘LESY‘HBDE‘A
0 30 40 50 60 70 80
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

LESYH16LIEL]
400
]
350 Paso 6: LESYH16[_EB
300
Z 250
8 200
2 150 —
//—r
100 — Paso 12: LESYH16[JEA —
50
0
30 40 50 60 70 80
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]
LESYH25( JEL]
450 ‘ ‘ ‘
400 ‘ ‘ ‘ o
Paso 8: LESYH25[JEB |~
350 =
= 300
= 1
25
g ° — r
o 200 —
& 150 = (
// Paso 16: LESYH25[JEA
100
50
0
30 40 50 60 70 80

Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]

O
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Serie LESYH

Momento dinamico admisible

+ Este grafico muestra el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de
gravedad de la pieza sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo,
consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o el Software de seleccion de
modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion: https:/www.smc.eu

Carga de trabajo m [kg]

Carga de trabajo m [kg]

Aceleracion/Deceleracion ——5000 mm/s?
S | Direccion de \(oladlzo de carga Modelo
‘© | m: Carga de trabajo [kg]
8| Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LESYHS LESYH16 LESYH25
1000 \ 1000 2000 —\
800 \ 800 1500
L1 = = =
£ € IS
£ 600 \ 5 600 £
£ \. £ = 1000
Me X |3 400 AN T 400 \ '
m N 500 N
200 200 N
0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
500 900 1500 —\
E 400 750 \ 1250 \
5 _ \ _ _
< L2 € 300 = 600 = 1000 \
= E \ E 450 E 750
© Me Y| 200 N 9 3 N,
E . "l \\ 300 AN 500 AN
o
100 N .
N
= 150 N 250
2 0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
2000 2000 3000
Me \ 2500
1500 1500
N\ = \ = — 2000
m € N E £ \
E 1000 E 1000 E 1500
L3 z|9 NWRE \ 3 N\
N 1000
500 500 " NS
500
;i ] 0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
1000 \ 1000 2000 —\
800 \ 800 1500
L4 =3 € E
. . £ 600 \ E 600 E 1000
[ 1| X |3 400 N S 400 S
" S S— c——|
Me e | - N - \ 3
m 200 SN 200 N 500 N
0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
2000 2000 3000
?: 1500 \ 1500 2500
S
g £ \\ E E 2000 \
~ S £ S
= = 1000 = 1000 = 1500
£ Yi3 \ 3 \ 3 1000 \
c N
o 500 500
N ~N 500
S
2 0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
500 \ 900 1500 —\
400 \ 750 \ 1250 \
= = 600 — 1000
L6 % 300 E E
- \\ = 450 = 750
@*’ ; ) Me Z|3 200 N < 300 = 500
" 100 ~~ 150 N 250 N
~
0 0 0
0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12

Carga de trabajo m [kg]
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Seleccién del modelo Serie LES YH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

= Este grafico muestra el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gra-
vedad de la pieza sobresale en una direccion. Cuando selecciones el voladizo, con-
sulta «Calculo orientativo del factor de carga» o el Software de seleccion de modelo

Momento dinamico admisible del actuador eléctrico para obtener una confirmacion: https://www.smc.eu
Aceleracién/Deceleracion —— 5000 mm/s? .
IS Direccion de vpladlzo de carga Modelo h
‘G | m: Carga de trabajo [kg] _
n A
S | Me: Momento admisible [N-m]
8- | L: Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LESYHS LESYH16 LESYH25 -
[ 2000 2000 3000
m
2500
1500 1500 L
= = = 2000 w
IS £ £ |
E 1000 E 1000 E 1500
Y5 N \ N S—
\ 1000
500 500 N
\ 500
~— NS e >
0 0 0
= 012 3 4 56 02 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 I'_'.J
o Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
@ 2000 2000 3000
>
1500 1500 2900
O
E g 200 >
E 1000 E 1000 E 1500 w
z|3 3 3 -
\ 1000
500 500 \ 500 -
~ N~ —
0 0 0 I
012 3 4 56 0 2 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 >=
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] (I.{J)
-l
Calculo orientativo del factor de carga
(72}
1. Elige las condiciones de funcionamiento. L
Modelo: LESYH Aceleracion [mm/s?]: a -
Tamatio: 16 Carga de trabajo [kg]: m
Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xe/Yc/Ze
2. Selecciona la gréfica correspondiente en funcion del modelo, el tamafio y la posicion de montaje.
3. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del grafico. (:,:,
4. Calcula el factor de carga en cada direccion. w
ax = Xe/Lx, ay = YelLy, oz = Zc/Lz -l
5. Confirma que el total de ax, ay y oz es 1 0 menos.
aX+oy+ozs<1 -
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un cambio en la posicién central de
la carga de trabajo y un cambio de serie. L:L:
L
Ejemplo| =
1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LESYH
Tamafo: 16 3. Lx =250 mm, Ly = 160 mm, Lz = 700 mm
Posicién de montaje: horizontal 4. Elfactor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera: | OC
Aceleracion [mm/s2]: 5000 ax = 80/250 = 0.32 IiIJ
Carga de trabajo [kg]: 4.0 ay = 50/160 = 0.32
Posicién central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 80, Yc = 50, Zc = 60 az = 60/700 = 0.09
2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la segunda fila de la pagina 95. 5.0X+ay+0z=0.73=<1
-
©
1000 900 2000 =
\ 0
750 §<)
800 \ 1500 -
600
e 600 = =
E E 450 £. 1000 0
- ™) ®
- 400 - - 4
300 Lz %
L N\ 500
200 AN 150 LY== N
N
0 0 0
0 2 4 6 8 0 2 4 6 8 0 2 4 6 8
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
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Serie LESYH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Precision de la mesa

* Estos valores son valores orientativos iniciales.

Holgura radial \i

Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A

0.14

o
o
)

o
o

o
o
=3

o
o
=)

Paralelismo de carrera [mm]
o
o
e

o
o
o

o

0 50 100 150
Carrera [mm]

97

O

Modelo LESYH8 |LESYH16|LESYH25 Tabla 1| Paralelismo entre la cara By la cara A
Paralelismo entre la cara By la cara A [mm] Consulta la Tabla 1. Modelo Carrera [mm]
Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A [mm] Consulta el grafico 1. 50 75 100 150
Perpendicularidad entre la cara C y la cara A [mm] 0.05 ‘ 0.05 ‘ 0.05 LESYHS8 0.055 0.065 — —
Tolerancia de la dimensién M [mm] +0.3 LESYH16 0.05 — 0.08 —
Tolerancia de la dimension W [mm] +0.2 LESYH25 0.06 — 0.08 0.125
Holgura radial [um] 4a0 | 10a0 | -14a0

Paralelismo de carrera:

La cantidad de deflexién en una
galga de cuadrante cuando la
mesa recorre una carrera completa
con el cuerpo fijado sobre una
superficie base de referencia.




Seleccién del modelo Serie LES YH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

+ Estos valores son valores orientativos iniciales.

Deflexion de la mesa (valor de referencia)

Desplazamiento de la mesa debido al momento flector de la carga Desplazamiento de la mesa debido al momento flector lateral Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor »n
Desplazamiento de la mesa cuando se aplican carga en la seccién Desplazamiento de la mesa cuando se aplican carga en la seccion Desplazamiento de la mesa de la seccién A cuando se aplican L
marcada con la flecha con la mesa de deslizamiento extendida. marcada con la flecha con la mesa de deslizamiento extendida. cargas a la seccion F con la mesa de deslizamiento retraida. IiIJ
F A F
= e , 2
E | olo E o
1 H e
L 11T}
r Lr: Distancia entre el centro de la mesay el -l
Lﬁll centro de gravedad de la carga de trabajo
LESYHS8 LESYH8 LESYHS8 Lr =70 mm E
=l
0.20 . 0.10 ‘ ‘ . 0.08
= \ \ £ | £ \
£ LESYH8[-75 E LESYH8L-75 E LESYH8-50—|
< 0.08 @
§ 0.15 @ 3
= £ 0.02
g « 0.06 ) = L~ O
2 0.10 - 3 7 8 < >
° | LEsYHs[-50 o A o s w
2 £ 0.04 = P -
S / 5} < 0.01 LESYH8[-75—]
€ 005 A — £ = 4
’ < LESYH8[J-50_| @
g / E 0.02 ‘ ‘ E A
2 0.00 § 0.00 1 ‘ § 0.00 I
@ 0. . .
o 0 20 40 60 o 0 20 40 60 o 0 25 50 75 100 125 >
Carga [N] Carga [N] Carga [N] (Iﬁ
-l
LESYH16 LESYH16 LESYH16 Lr =120 mm
g 0% L[ | E*» E LESYH16-100 @
£ 4o LESYH160-100_| £ LESYH160-1001,] = 2|4
a2 8 / 3 0.06 ,
€ P E 02 E e
© 0.30 = = A
F - ] /, LESYH16[1-501 3 0.04 1
=} i 50 L2 L2 g
g 0.20 ] LESYH16[1-50 5 os P 1 g LESYH16-50—| T
£ o010 o s d |+ § 002 = 0
& 5 B A Ll
2 & & -l
& 0.00 & 00 & 0.00
0 50 100 150 200 50 100 150 200 0 100 200 300 400
Carga [N] Carga [N] Carga [N]
L
I
Y
LESYH25 LESYH25 LESYH25 Lr = 200 mm
= 0.80 T T 1 'g 0.4 T T 1 'g 0.20 ‘ ‘ ‘
E LESYH25-150,,/] £ LESYH25-100—| = I —
]
8 0.60 o $ 03 [ A | $ 015 LESYH25-100_| o
£ N E A1 E - w
«© = - 1l =2
5 A LESYH25-100 o Sy o - -
S 0.40 7 'g 0.2 o= 'g 0.10 7
£ Ve £ e £ |~ LESYH25-50_
€ 0.20 / E o4 o TEsvHss0_| € 005 e \
N // N ) // N . | — | [ ~—
s o LESYH25-50+— o = 5 LESYH25-150 ©
2 — L1 | 8 8 1| -
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Encoder absoluto bateryless:

Mesa ce deslizamiento / Modelo de alta precision

Serie ‘ E S YH + Paramas informacion, consula la
pag. 182y siguientes.

Forma de pedido | .

Posicion de montaje del
motor: En linea Posicién de montaje del motor:
Paralelo al lado derecho

-150/|C|-R1]|ICD17T

A
© 66 0 o

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina

LESYH[16|D

—h

E
o

siguiente.
0 Tamafho e Posicion de montaje del motor /
8 Direccidn de la cubierta del motor Posicion de montaje del motor
16 (Para tamano 8) (Para tamanos 16 y 25)
25 Simbolo | Posicién de montaje del motor | Direccion de la cubierta del motor Simbolo | Posicién de montaje del motor
D1 Lado izquierdo D En linea
D2 En linea Lado derecho R Paralelo al lado derecho
D3 Lado superior L Paralelo al lado izquierdo
D4 Lado inferior
R Paralelo al lado derecho —
L Paralelo al lado izquierdo —
eTipo de motor
Simbolo Modelo de motor
E Absoluto bateryless
(Motor paso a paso 24 VDC)
6 Paso [mm] e Carrera [mm)] G Opcién de motor
Tamano Tamano (o Sin bloqueo
8 16 25 8 16 25 w Con bloqueo
A 10 12 16 50 (] [ [
B 5 6 8 75 [ — —
C 2.5 — — 100 — [ J [ J
150 — — [

0 Tipo/Longitud del cable del actuador
Cable robético

[m]

— Sin cable R8 g1
R1 1.5 RA 101
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20*1
Consulta el catdlogo Web para obtener mas
informacion sobre los detectores magnéticos.
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Encoder absoluto bateryless:
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precision

6 Controlador

Sin controlador
Con controlador

cunig

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacién)l l ® Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
Ndmero de controladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
Sinbo Tioo Especificacion especial 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio —
w P . Con subfuncién 8*2 Rail DIN Conector enchufable de
Estandar S0 S . ., . .
comunicacioén de tipo recto DeviceNet™
5 |Entradaparalela (NPN) | @ Numero de controladores T Conector enchufable de CC-Link Ver. 1.10
6 |Entradaparalela(PNP)| @ E igs P : ’ comunicacion con derivacion en T
specificacion especial
E| EtheCAT | ® | ® peciipacion esb 1 Cable VO (1.5m) | _
9 | EtherNet/IP™ | @ ° Symbol | oo | ESPecificacion 3 Cable 1/0 (3 m) Entrada paralela (PNP)
P | PROFINET Ld LJ 1 |fcontrolador| Estandar 5 Cable 1/0 (5 m) ntrada paralela (PNP)
D DeV|cgNet® L F 1 Con subfuncion
L 10-Link [ ) [ ] controlador STO
M CC-Link (]

#1 Fabricacion bajo demanda
«2 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.

*3 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o
entrada paralela.
Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela.

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

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

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

[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador]
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin
bateria, debes usar un controlador con una versién V3.4 o S3.4 o superior.
Para mas informacién, consulta la p. 179 y 180.

[Productos conformes a UL]
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con actuado-
res eléctricos poseen la certificacion UL.

e N
El actuador y el controlador se venden como un paquete.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el ac-
tuador es correcta. s )

<Comprueba lo siguiente antes del uso>

1 Comprueba la referencia en la etiqueta del actuador.
Este valor debe coincidir con el del controlador.

@ Comprueba que la configuracion de I/0 paralelas
coincide (NPN o PNP).

LESYH16REA-50C
@

- J

# Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacién sobre
el uso de los productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web
https://www.smc.eu

Serie LESYH

SVC

O

Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |, ppecyr | Modelo de directa Etheret Modelo de | ., ppopygr | Modelode | Modelode |y, g,y | Modelo de
progra- | entrada o gypfyncien | eNtrada Pheonsubtinin | €Ntrada | g quppinggn | entrada entrada | con gupfuncien | entrada
mable directa STO directa $T0 directa 0] directa directa ) directa
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link
T )
Tipo ' '
i *
| 3
. ] 7] va 4 %
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXCO9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
Caracte- /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada
isti el directa | EtherCAT con directa | EtherNetlP™con | directa | PROFINET con directa directa [0-Link con directa
risticas paralelo | v orc AT®| sbfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncion STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ | 10-Link | subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tensin de aimentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
100
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Serie LESYH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LESYH8JEA |LESYH8JEB|LESYHS8JEC |LESYH16(JEA|LESYH16[JEB|LESYH25(JEA |LESYH25(JEB
Carrera [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
Carga max. de trabajo Horizontal 2 8 12
[kg]*! *3 Vertical 15 3 6 6 12 10 20
5 | Fuerza de empuje 35 % a 70 % [N]*2*3 18236 37a74 69 a 138 91a182 174 a 348 1092218 210 a 420
T | Velocidad max. [mm/s]*' * 400 200 100 400 200 400 200
-3 Velocidad de empuje [mm/s] 20a30 10a 30 5a30 20a30 10a 30 20a30 10 a 30
% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5,000
3 Repetibilidad de posicionamiento [mm] +0.01
8 | Pérdida de movimiento [mm]** 0.1 0 menos
& | Paso del husillo [mm] 10 5 25 12 ] 6 [ 16 8
% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*5 50/20
g . Husillo a bolas: LESYHCID
© |Tipo de actuador Husillo a bolas + Correa: LESYHTI(R, L)

Guia lineal (Tipo circulacion)

Tipo de guia
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
¢ | Tamaiio del motor 128 [ 042 [ 156
S | Modelo de motor Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
8.8
2 & | Encoder (sensor de desplazamiento angular) Absoluto bateryless
83| Tension nominal [V] 24 VDC 10 %
% [Potencia [w]#6 =8 Potencia max. 43 [ Potencia max. 48 [ Potencia max. 104
é%_ Tipo Blogueo de funcionamiento no magnetizante
~§§ Fuerza de sujecion [N] , 20 39 78 78 157 ‘ 108 216
28  Potencia [W]*? " 2.9 5
£5| Tension nominal [v] 24VDC =10 %

1 Cambios de velocidad de acuerdo con la carga de trabajo. Consulta el «Gréafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 93.
%2 La precision de la fuerza de empuje es 20 % (fondo de escala).
#3 La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje.
Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)
=4 Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
=5 Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccién al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)
%6 Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
#7 Con blogueo Unicamente
%8 Para un actuador con bloqueo, afade el consumo de energia para el bloqueo.

Peso
Peso del producto Ikq]
Carrera
Modelo 50 75 100 150
LESYH8E 1.06 1.23 — —
LESYH16E 1.87 — 2.26 —
LESYH25C1E 3.50 — 4.10 4.90
Peso adicional Ikg]
Tamanfo 8 16 25
Con bloqueo 0.16 0.32 0.61
101

O
2



Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precision Serie LE S YH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno
Paralelo al lado derecho/Tipo R, Paralelo al lado izquierdo/Tipo L « Las imagenes muestran el ipo R. | ¢
[T
w
425 6 3637 0 -
Aj B
IR * ¢
B i 5 b
|
= % © /@
[6) ) ) ﬁ Y. ¥
a O e 6 — I F >
© % (®) o P ; @© © }\@ I._IIJ
| kL
B
(2331323334 B-B
(©)
, . >
En linea/Tipo D H

AN EERFENY,

I
>
E 13 I D (72)
H 1]
-l
| ' }
I L H
( I 5 »
3 OW 1® 9 & -
A-A A-A
Lista de componentes T
(72}
N.° Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota L
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 26 |Salida directa a cable Resina — -
2 |Tabla Acero inoxidable — 27 |Bloque del motor | Aleacion de aluminio Anodizado
3 |Bloque guia Acero inoxidable — 28 | Adaptador de motor | Aleacion de aluminio Anodizado
4 |Eje de husillo abolas| Acero aleado — 29 |Buje Aleacion de aluminio — LL
5 | Tuerca del husillo a bolas | Resina/Acero aleado — 30 |Arafna NBR — E
6 |Placa final Aleacion de aluminio Anodizado 31 |Cubierta Resina — -l
7 |Embolo Aleacién de aluminio — 32 |Guia de retorno Resina —
8 |Vastago Acero inoxidable Cromado duro 33 |Rascador NBR —
9 |Cubierta anterior | Aleacion de aluminio — 34 |Bola de acero Acero especial — o
10 |Soporte de cojinete | Aleacion de aluminio — 35 |Cinta adhesiva — — w
11 |Conector hembra | Acero de fécil mecanizacion | Niquelado electrolitico 36 |Bloqueo — Con blogueo Unicamente -l
12 | Eje conectado Acero de fécil mecanizacion | Niquelado electrolitico 37 | Cubierta del motor con blogueo | Aleacion de aluminio | Con blogueo Unicamente
13 |Rodamiento — — 38 | Soporte de cubierta | Aleacién de aluminio | Con bloqueo Unicamente
14 |Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento -
15 |Placa de retorno Aluminio fundido Revestimiento < L
26 s Lista de repuestos (Posicion de montaje del motor: B
man — —— ; _ Tipo paralelo Gnicamente) / Correa o
17 |Soporte del anillo guia| Acero inoxidable | Tamafio 25, carrera de 150 mm Unicamente N Tamaio Fof §
18 | Anillo guia Resina Tamafio 25, carrera de 150 mm tnicamente - P ED 2 ]
19 | Polea con eje de tornillo | Aleacién de aluminio —
— — 21 16 LE-D-2-2 -
20 |Polea del motor Aleacion de aluminio — 25 LE-D2.3 0
21 [Correa — — (]
22 |Rascador NBR — . §
Anillo de retencion — Lista de repuestos / Envase de grasa
23 X .. .| Acero para muelle| Revestimiento fosfatado -
de tipo C para orificio Parte aplicada Ref.
24 | Motor — — Vastago GR-S-010 (10 g)
Resi — Unidad de guia GR-S-020 (20
25 | Cubierta del motor — esina — =~ — s 09
Aleacion de aluminio| Tamarfio 8 unicamente
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Serie LESYH

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
LESYHSDLIECI-[]

31 @ 3H9 (*5%°)prof. 3

/ ~T]3H9 (+8.025) prof. 3
6x M4 x 0.7 &J

prof. de rosca 5/ 15 40 + Carrera

Rango de funcionamiento
de la mesa*’

e -

4.8%
Origen’? 15 E
[Final de carrera]

T

<
o *
- @Eﬂﬂi | A-A
Final de carrera 2
[Origen]*® 7 26 2
17.5 94 + Carrera G X
Carrera F
P 2xM4x0.7
5 prof. de rosca 8
003 = Montaje de detectores magnéticos —
@ 31001 prof. 3 4 85 (2 posiciones)”? s
A ST
@ \
N 7 [
N 9
| Nvo Lot S S — : : ol v < 7y } <+ o
N — A\ A\ 3 al| @ ® A\ 7 Aqf ™
[te} Lol €
<
Q © —A J
24 C Cable del motor (Longitud = 250) ‘ 65 39.7 | 03
35 21 2xC 48
38.5

Ws%ién de mo;taje del mchr: ParaIeI; al lado delgcm msgién de mothaje del mogr: Paralelo;I lado izqu?erm Waén de moiar: Con blgqueo a T

| LESYH8RE[J-[J-[ | | LESYH8SLE-[J-[] | | LESYH8JE-OW-[ |
H No se puede usar el montaje 15 93 + Carrera, mgn}%(t%ic%es detectores G Cable del motor
de detectores magnéticos en 22.5 ( gosicién)*s (2x05)
G el lado del motor. I P I Longitud ~ 250 |
— || o
i o q < Cable de bloqueo -~
| © I I (@ 3.5) | |
7 = 5 i G No se puede usar el Longitud ~ 400 IS
montaje de detectores <
225 Montaje de detectores H magnéticos en el ©
115 93 + Carrera magnéticos (1 posicion)*® |

lado del motor.
+1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.
%2 Posicion tras el retorno al origen

#3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

#4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.

=5 Para comprobar el limite y la sefial intermedia. Aplicable a los modelos D-M9[J, D-M9LJE y D-M9IW (indicador de 2 colores)
Los detectores magnéticos deben pedirse por separado. Para obtener méas detalles consulta el Catalogo Web.

Dimensiones [mm]
Modelo Carrera (&) E F Sin blé)queo H F Con tg)queo H
LESYHSCIEC] = o205 g0 | 985 200 155 | 1435
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Encoder absoluto bateryless:
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta precision Serie LE S YH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
LESYH16DE-[] .
4 @ 4H9 (*g"") prof. 4 L
4
o O B i i I
A T =
[9)} 14
4H9 (*5%°) prof. 4 E
6 x M5 x 0.8 prof. 42 H
de rosca 6.5 20 50 + Carrera
Rango de funcionamiento
de la mesa*! >
[N 2 w
Origen*? [Final |21 E < -
de carrera] %
[ — <] 6.5%4
\ 5
| i i _FE‘ — = O
' x 4
i e : B o
Final de carrera C H
[Origen]*® 9 26
A-A
23.5 116 + Carrera G
Carrera F -
24 24 5;
1]
Cable del motor (2 x -
@ 5) Longitud =~ 250
8 2xM5x0.8
n
5 Montaje de detectores prof. de rosca 10 on
S magnéticos w
0 @ 51503 prot.5 6 35 (2 posiciones)® 17 o
~ e
R f=a%s N
F < = q
. ©o| o VI [7a) 7z, _ _ w| < | o v
<| o o N\ o/ < | < [SUARR
4 — ) -
46 o c A 51.7 |03 (I.{.I)
51 Sl (D/2-1) x C 65 -
msicién de montaje del motor: Paralelo al lado derecm msicién de montaje del motor: Paralelo al lado izquierm mcién de motor: Con bloqueo T
| LESYH16RE[-[J | | LESYH16LE-(J | | LESYH16JECJ-CIB | I':L:
H 21 119.
G 9.5+ Montaje de detectores magnéticos 15 x 20 H
26.5 (1 posicién)® _ 24
No se puede usar la || |  Cable de bloqueo|| | Cable del motor |
ranura para montaje de (@3.5) @x05)
detectores magnéticos © -6 = » -
en el lado del motor. > e Longitud = 400 Longitud = 250
i oc
n S No se puede usar la wl
4 - || Il ranura para montaje de Il EfT ‘ —
o . = detect éti
B 1) oo e etcioes 5 e s Bl
magnéticos N G
26.5 (1 posicion)*® | G | ‘
\
21 119.5 + Carrera H -
©
Iemes——— N | I SN | EN N B -
+1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. 8
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa. b3
%2 Posicion tras el retorno al origen =
%3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
#4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca. E
«5 Para comprobar el limite y la sefial intermedia. Aplicable a los modelos D-M9[], D-M9OLJE y D-M9UIW (indicador de 2 colores) [3)
Los detectores magnéticos deben pedirse por separado. Para obtener mas detalles consulta el Catadlogo Web. b3
-
Dimensiones [mm]
Sin blogueo Con bloqueo
Modelo Carrera (o3 D E F G A F G A
50 40 6 1165 | 258 298.5
. . 109 129
LESYH16LIEL] 100 44 8 1915 | 308 685 | 885 348.5
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Serie LESYH
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
LESYH25DEC-C]
MD @5H9 (o~ ") prof. 5
o M - - - - =
@ 1 =
©!|5H9 (*8°®) prot.5
6 x M6 x 1.0 prof. mc
de rosca 8.5 25 ML + Carrera
Rango de funcionamiento
de la mesa*’
2 2
I Origen*? - 1 a
[Final de carrera] |25 E 5 g*
@ s
= =
W \1 ~ 4:@
N | °
Final de carrera
A-A
[Origen]® 9 32
27.5 B + Carrera G
Carrera F
24 24
Cable del motor Montaje de detectores
(2x05) magnéticos 2xM6x1.0
© Longitud = 250 (2 posiciones)*® prof. de rosca 12
o
g
) 36053 prof. 6 7 85 23.5
® - 2?2

60
69
36
(35)
f T%
6
(&)
&)
|
60
51
@
44
61

60 @ c_ |+-A 665 _|.0.5
65 @ 40 (D/2-1) x C 83
——»
msicién de montaje del motor: Paralelo al lado derecm msicién de montaje del motor: Paralelo al lado izquierm mcién de motor: Con bloqueo T
| LESYH25REC-0] | | LESYH25LEC-0] | | LESYH250EC-CIB |
H 25 (4.5+B) + l:lomajvev(lie ggtemores magnéticos 15 x 20
G 34 (1 posicion)
No se puede usar el .l 24
montaje de detectores )
magnéticos en el lado I 5 i [ %gleS )de bloqueo E}Za)l()lg (é()al motor |
~ .
del motor. = = |l = Longitud ~ 400 Longitud ~ 250
40 . N . || \
] u - No se puede usar el montaje
© L de detectores magnéticos
2 ) H ) en el lado del motor. G
34 Montaje de detectores G
| B) +C = magneticos 5 I I \
E (4.5 + B) +Carrera_| (1 posicion)* J L H J L J

+1 El rango por el que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las piezas de trabajo y los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«2 Posicion tras el retorno al origen

%3 [] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

«4 Si los tornillos de retencién de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con una longitud igual o inferior a la longitud de la rosca.

=5 Para comprobar el limite y la sefial intermedia. Aplicable a los modelos D-M9[], D-M9LJE y D-M9IW (indicador de 2 colores)
Los detectores magnéticos deben pedirse por separado. Para obtener méas detalles consulta el Catalogo Web.

Dimensiones [mm]
Sin bloqueo Con blogueo
Modelo Carrera B C D E F G A F G H MC | MD | ML
50 75 4 143 | 279.5 322.5
LESYH25LIE[] 100 1285 48 8 207 | 329.5| 735 | 98,5 | 3725 | 116.5 | 1415 36 | 43 50
150 158.5| 65 285 | 409.5 452.5 53 51.5 80
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Mesa de deslizamiento / Modelo compacto

Serie LES

Seleccion del modelo 1

Procedimiento de seleccidén | Para el modelo de alta rigidez de la serie LESH, consulta la pagina 125 |

Verifica la carga de
trabajo-velocidad.

=

=T

Verifica el tiempo

de ciclo.

Verifica el momento
admisible.

=)

Ejemplo de seleccion

m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pag. 108)
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad
consultando el grafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccién) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo

LES25[JEJ-50 basandose en el grafico mostrado a la derecha.

m Verifica el tiempo de ciclo.

Es posible obtener un tiempo de ciclo aproximado usando el método 1; no
obstante, si se requiere un tiempo de ciclo mas detallado, usa el método 2.

[ Método 1: Comprobacion del grafico de tiempo de ciclo. (pag. 108) ]

-

Calcula el tiempo de ciclo usando el
siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

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

®T1: Tiempo de aceleracion T3: Tiempo
de deceleracion se pueden obtener a
partir de la siguiente ecuacion.

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

®T2: Tiempo a velocidad constante
puede obtenerse a partir de la
siguiente ecuacion.
_L-05-V.-(T1+T3)
- Vv

T2

[s]

®T4: Tiempo de establecimiento varia
en funcion de las condiciones tales
como tipos de motor, carga y
posicion de los datos de paso. Por
tanto, calcula el tiempo de
establecimiento en referencia al
siguiente valor.

T4 =0.15 [s]

Método 2: Calculo del <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 108)

~

Ejemplo de célculo)
T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

T1 =V/a1 =200/5000 = 0.04 [s],
T3 = V/a2 = 200/5000 = 0.04 [s]

1o L=05-V.(T1+T3)

\Y
50 - 0.5-220 - (0.04 + 0.04)
- 200
=0.21[s]

T4=0.15[s]

El tiempo de ciclo se puede

obtener como sigue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.21 +0.04 + 0.15
=0.44 [s]

Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 108)
<Momento dinamico admisible> (pagina 109)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del rango
admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LES25C1EJ-50.
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Condiciones de funcionamiento

e Condiciones de
montaje de la pieza:

®Masa de la pieza: 2 [kg]

e\elocidad: 200 [mm/s]
® Posicion de montaje: vertical
eCarrera: 50 [mm]

e Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

e Tiempo de ciclo: 0.5 s 200

LES2500E1/Absoluto sin bateria Vertical

6 T T T
Paso 8: LES25[1EK

— 5
2 \
o 4 N
3 \
£ 3 A
3 Al Paso 16:
S 5 W LES25[0EJ |
2 vy N
S ] \

0

0 100 200 300 400 500
Velocidad [mm/s]

<Grafico velocidad-carga de trabajo>

LES25/Absoluto sin bateria Momento flector
600
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AN

400 N

N
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0
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<Momento dinamico admisible>
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Seleccién del modelo Serie LES

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC) »
+ Los siguientes graficos muestran los valores cuando la fuerza de LL
o o L
movimiento es del 100 %. -
LES25[E[]
Horizontal Vertical
6 6 T T T o
Paso 8: LES25[1EK [TH
— 5 — 5 L
2 2 \ -l
o 4|Paso 8: LES25C1EK o 4 1
3 S \ -
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§ pummre § -\ _LES25[1EJ >
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22 LES250EJ | | | 2 N ff
(&) 1 (&) 1 =1
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 —_——
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O
>
-
Grafico de tiempo de ciclo (guia)
I
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- - - - m
Condiciones de funcionamiento E
Aceleracion/Deceleracion: 5000 mm/s? -
En posicion: 0.5 mm

. . . o

Momento estatico admisible L_IIJ
Modelo LES25 I

Momento flector [N-m] 141 ©

Momento flector lateral | [N-m] 14.1 u=)

Momento torsor [N-m] 4.8 §<)
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Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos gréaficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza so-
e .. . bresale en una direccion. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
Momento dinamico admisible el Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https:/Avww.smc.eu

Aceleraciéon/Deceleracion 5000 mm/s?2

Direccion de voladizo de carga Modelo
m : Carga de trabajo [kg]
Me: Momento admisible [N-m]

L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LES25

Orientacion

600
500
400 \
300
\\
200

N

m 100 ™N
0

L1

L1 [mm]

0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

600
500

400 \
300

N
200 N

100
0

L2 [mm]

NS

Horizontal/Inferior

0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

600

Me 500
N 400 \
300
200

L3
L3 [mm]

0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

600

500

400 \

300

\

200 \\
N

100
0

L4

=

[
O\
3 +

b

L4 [mm]

0 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

600

Me 500
N 400 \
300
200
100

0

L5
L5 [mm]

Pared

0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

600
500

400 \
300

N
200 N
100

L6 [mm]

NS

0
0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]
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Seleccion del modelo Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos gréaficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza so-

Momento dinamico admisible

bresale en una direccion. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
el Software de seleccién de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https:/www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s2
- - e -
S Direccion de vo!adlzo de carga Modelo
& | m : Carga de trabajo [kg]
= o
Me: Momento admisible [N-m
2 | Me: Mome il . LES25
O | L : Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm]
ﬁ 600
500 \
— 400
[S \
E 300
Y5 S
— = 200
m 100
+ >Me 0
w L7 o 1 2 3. 4 5
o Carga de trabajo m [kg]
=
) - 600
2 S
I 500 \
W —
= 400 \
. E 300 ‘\
©
£ = 200
' m 100
Me 0
L8 0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg]

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

Calculo del factor de carga de la guia

1. Elige las condiciones de funcionamiento.
Modelo: LES
Tamafno: 25
Posicién de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical

w

. Calcula el factor de carga en cada direccion.
ax = Xc/Lx, ay = Ye/Ly, az = Zc/Lz

. Confirma que el total de ax, ay y oz es 1 0 menos.
oX+ay+ozs<1

Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un

cambio en la posicion central de la carga de trabajo y un

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LES
Tamanho: 25
Posicion de montaje: Horizontal
Aceleracién [mm/s2]: 5000
Carga de trabajo [kg]: 2.0

Aceleracion [mm/s2]: a
Carga de trabajo [kg]: m
Posicién central de la carga de trabajo [mm: Xc/YelZe
. Selecciona la grafica correspondiente en funcion del modelo, el tamafio y la posicién de montaje.

. A partir de la aceleracién y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.

cambio de serie.

3.L

x =500 mm, Ly = 240 mm, Lz = 500 mm

4. Elfactor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera:

Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xe¢ = 100, Ye = 50, Zc = 100

ax = 100/500 = 0.20
ay = 50/240 = 0.21
az =100/500 = 0.20

2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la pagina 109. 5 ox+ oy +az=0.61=<1
600 600 600
5009@ i 500 SOOE i \
400 \ 400 400
€ \ B \ € \
E 300 E 300 E 300
5 \ TR 9
200 \ 200 N 200
100 N 100 100
0 0 0
o 1 2 3 4 5 0o 1 2 3 4 5 0o 1 2 3 4 5
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
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Mesa de deslizamiento / Modelo compacto

Serie LES

Seleccion del modelo 2

Procedimiento de seleccidén | Para el modelo de alta rigidez de la serie LESH, consulta la pagina 129 |

Verifica la fuerza Verifica el valor de ajuste Verifica la tasa de
requerida. de la fuerza de empuije. trabajo.
Ejemplo de seleccion
Condiciones | - _ N b "
. L] . L[]
de funciona- uerza de empuje: 90 [N] osicion de montaje: vertical hacia arriba
miento ®Masa de la pieza: 1 [kg] e Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 s
®Velocidad: 100 [mm/s] e Tiempo de ciclo completo (B): 6
eCarrera: 100 [mm]
m Verifica la fuerza requerida. Peso de la mesa kg]
Calcula la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuije. Modelo Carrera [mm]
Ejemplo de seleccién) ®Fuerza de empuije: 90 [N] 30 50 75 100 125 150
®Masa de la pieza: 1 [kg] LES25| 0.25 0.30 0.36 0.50 0.55 0.59

La fuerza requerida aproximada calculada
es, por tanto, 90 + 10 = 100 [N].
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida
apropiada con referencia a las especificaciones (pagina 117).
Ejemplo de seleccién) Baséandose en las especificaciones,
e Fuerza requerida aproximada: 100 [N]
®Velocidad: 100 [mm/s]
Se puede seleccionar provisionalmente el
modelo LES25[IE.
A continuacidn, calcula la fuerza requerida para una operacion de empuie.
Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afade el
peso de la mesa del actuador.
Ejemplo de seleccién) Basandose en el peso de la mesa,
®Peso de la mesa LES25LIE: 0.5 [kg]
La fuerza requerida calculada es, por
tanto, 100 + 5 = 105 [N].

Verifica el valor de ajuste de la fuerza de empuje.
<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> (pégina 112)

Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida con re-
ferencia al gréfico «Valor de fuerza de empuje-Fuerza» y
confirma el valor de ajuste de la fuerza de empuije.
Ejemplo de seleccion) Basandose en el gréfico mostrado a la derecha,
e Fuerza requerida: 105 [N]
Se puede seleccionar provisionalmente el
modelo LES25[JEK.
El valor de ajuste de la fuerza de empuje es 40 [%].

Verifica la tasa de trabajo.
Confirma la tasa de trabajo admisible basandote en el valor de ajuste
de la fuerza de empuje con referencia a tasa de trabajo admisible.
Ejemplo de seleccidn) Basandose en la tasa de trabajo admisible,
eValor de ajuste de la fuerza de
empuje: 40 [%]
La tasa de trabajo admisible calculada es del 30 [%].
Calcula la tasa de trabajo para las condiciones de funcionamiento
y confirma que no supere la tasa de trabajo admisible.
Ejemplo de seleccién) ® Tiempo de empuje + Operacién (A): 1.5 s
e Tiempo de ciclo completo (B): 6 s
La tasa de trabajo se puede calcular
como 1.5/6 x 100 = 25 [%)], un valor que
esta dentro del rango admisible.

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar
el modelo LES25EK-100. El procedimiento de seleccion del momento
admisible es el mismo que para el control de posicionamiento.
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= Si la posiciéon de montaje es vertical hacia arriba, afade el peso de la mesa.

LES25[]E[C/Absoluto sin bateria
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<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza>
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Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje—Fuerza

Seleccién del modelo Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LES25[ JE[]
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Paso 16: LES25[1EJ—|
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Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]

70

Precision de la mesa

+ Estos valores son valores orientativos iniciales.

Modelo

LES25

Paralelismo entre la cara B y la cara A

0.4 mm

Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A

Consulta el grafico 1.

Perpendicularidad entre la cara C y la cara A 0.2 mm
Tolerancia de la dimensién M +0.3 mm
Tolerancia de la dimension W +0.2 mm

[SETXX Paralelismo de recorrido entre la cara By la cara A

0.

Paralelismo de carrera [mm]

0.

0.

0.

0.

5
4 /'//
/
3
/
2 /‘/
L~ o

12

"
0

30 60 90 120 150

Carrera [mm]

Paralelismo de carrera:

La cantidad de deflexién en una galga de
cuadrante cuando la mesa recorre una
carrera completa con el cuerpo fijado
sobre una superficie base de referencia.

O
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Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Deflexion de la mesa (Valor de referencia) x Estos valores son valores orientativos iniciales.

Momento flector Momento flector lateral Momento torsor

Desplazamiento de la mesa debido al
momento flector Desplazamiento de la
mesa cuando se aplican cargas a la seccién
marcada con la flecha con la mesa de

Desplazamiento de la mesa debido al momento
flector lateral Desplazamiento de la mesa cuando
se aplican cargas a la seccién marcada con la
flecha con la mesa de deslizamiento extendida.

Desplazamiento de la mesa debido al momento
torsor Desplazamiento de la mesa de la
seccion A cuando se aplican cargas a la seccion
F con la mesa de deslizamiento retraida.

deslizamiento extendida. | | E A F
‘[_—————_—1 ! | o eg;l L |
— I ; | . J

Lr
LES25 . LES25 . LES25 Lr = 100 mm
0.60 ‘ 0.12 | | 0.030 |
= LES25[]E-150 Ll E i VOl E
g : g LES250E:150 | E LES2501E-30
= LES25[JE-125 - LES25(E-125 Dl e
g LES25T1E-100 | | |8 y EETES
0.40 — R | 0.08 — - | 0.020 ‘
s \D N LESZ‘SDE & | |/, LES250E-75
3 '-'5525‘ e S LES25L]E-100 s /
s LESZSDE-S% - / - /
£ 020 P E 0.04 z ' | E 0010
8 Q 5 // LES25[1E-30 18 4 |
s ~— | S / <Ll= e LES25LJE-100/125/150
2 — vl 3 LES25[E-50 L3
S oo T LES250E-30 12 oo \ 12 0.000
' 20 40 60 80 | o 20 40 60 80 | o 20 40 60 80

Carga [N] Carga [N] Carga [N]

113

O
2



s431 || €431 AT OAF1 || HAS3T |BEEER HS3T1 || 4H31 CE B

L9/LSOXI

LoXr

114



Encoder absoluto sin bateria:

Mesa eléctrica de deslizamiento/
Modelo compacto €€ YK
Serie LES Les2s

Forma de pedido

Modelo compacto

Para obtener los detalles sobre los
controladores, consulta la pagina siguiente.

LES25|R|E

J
0060

30
© 0600

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9Tipo de motor
25 Modelo basico/Modelo R Cable Simbolo Tipo Controladores compatibles
JXC51 JXCP1  JUXCEF
E Absoluto sin bateria JXC61 JXCD1  JXC9F
R (motor paso a paso de 24 VDC)| JXCE1 JXCL1  JXCPF
JXC9I1 JXCM1  JUXCLF
0 Paso [mm]
Modelo simétrico/  Tabla J 16
Tipo L K 8
L
@ Carrera [mm] @ Opcioén de motor
Carrera Carrera aplicable —_ Sin opciones
30 a 150 | 30+*1, 50, 75, 100, 125, 150 B Con bloqueo
Modelo de motor en linea/Modelo D .
Tabla de opciones de motor
Tabla Cable aplicables
D| e o \e O@‘ . Carrera
° Opciones de cuerpo
O 8% o007 Qor cuerp Posicion de .
Motor — Sin opciones montaje del| Tamafio| 30 | .
S Proteccion contra el polvo*2 motor
R/L 25 X O
D 25 O O
@ Montaje*® Q Tipo/Longitud del cable del actuador
. 8 Tipo R | Modelo Cable robético [m]
Sl BT TipoL| D — Ninguno R8 84
— Sin soporte lateral (] [ J E; ;'5 E‘LB\ ;'g*:
S
H |C rte lateral (4 uds.)| —
on soporte lateral (4 uds.) (] R5 5 RC 207

El resto de elementos (especificaciones, dimensiones, etc.) son
iguales a los del producto estandar. Para obtener mas detalles
consulta el Catalogo Web.
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa lineal

eléctrica/Modelo compacto Serie LE S
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@ Controlador
— Sin controlador
CHOCI Con controlador
L s o
.................. - C[D|1[7][T]: -
. e I ..... R ) - ;
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comumcacwn)l l ] * Conector enchufable de comunicacion, cable I/O*
Nimero de confroladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable m
Sl Ti Especificacion especial 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio — ™
imbolo Ipo Estéingar| C1Surin 8+5 Rail DIN s Conector enchufable de IiIJ
S10 comunicacién de modelo recto DeviceNet™
S o Nimero de controladores, | T |Gt exhidlo o iy CC Lk er .10
E ifi ion ial
E| EtherCAT | @ 0 Spec ;,ac ;’ especia 1 Cable 1/O (1.5 m) Entadaonpail (1)
9 | EtherNet/IP™ | @ [ ) Symbol 111m|erg ¢ | Especificacion 3 Cable 1/0 (3 m) p >
coniroiadores Entrada en paralelo (PNP) w
P | PROFINET LJ LJ 1 [1controlador|  Estandar 5 Cable I/0 (5 m) -
D DeV|ce_Net® [ ] E 1 Con subfuncién
L 10-Link [ ] [ ] controlador STO
M CC-Link [ ]
O
=1 No aplicable al tipo R/L con bloqueo =5 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado. E
«2 Para el modelo R/L (equivalente a IP5X), se monta un rascador en la 6 Selecciona la opcién «—» para cualquier dispositivo que no sea —
cubierta anterior, y las juntas de estanqueidad se montan en ambas DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
cubiertas finales. Para el modelo D, se monta un rascador en la Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
cubierta anterior. Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.
«3 Para obtener mas detalles, consulta el catalogo web.
+4 Bajo demanda I
>
(2]
. s Ll
/A\Precaucion (EI tador v el controlad g nt |-
[Productos conformes a CE] actuador y el controlador se venden en conjunto.
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la Asegrate de que la combinacion del controlador y el actuador es correcta.
serie LES y la serie del controlador JXC. L n
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del <Comprueba lo S|g’mente antes del uso.> ] L
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible (1 Comprueba el nimero qel modelo ej\n I.a .ethueta del -
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido actuador. Este numero tiene que coincidir con
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como el del controlador. ] B
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC @ Comprueba que la configuracion de I/O
de la maquinaria y del equipo como un todo. paralelas coincide (NPN o PNP). ... %
. . . | " .- m
[Precau0|one§ relamonaclias con Ias.c.:hferlentes versiones del controladqr] LEszsnEJ_so o
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin —_— m:]
bateria, debes usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior.
Para mas informacion, consulta la p. 179 y 180. ©)
[Certificacion UL] ) [TH
Los controladores de la serie JXC usados en combinacion con \ I
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. # Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. 1T]
Descargatelo a través de nuestro sitio web https:/www.smc.eu -
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |y, ppgrgyr | Modelode | o, gy Modelo de | ., ppoygr | Modelode | Modelode |y, gy | Modelo de
progra- | entrada oo gpuncien | entrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | e qupfinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada o
mable directa STO directa 870 directa ST0 directa directa STO directa w
EtherCAT® EtherNet/P™ PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link -l
. r T C -
Tipo ' '
] 5
e -
o]
! g
| |
’ % % s N
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1 E
Caracte- /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada Entrada | Entrada directa | Entrada §<’
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtherNetlP™con | directa | PROFINETcon |  directa directa 10-Link con directa =5
isti paralelo | ey, orc AT®| subfuncion STO | EtherNetIP™ | subfuncién STO | PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ | 10-Link |subfuncién STO|  CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de aimentacion 24 VDC
Pagina de referencia 165 | 172
116
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Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LES25[E
Carrera [mm] 30, 50, 75, 100, 125, 150
Carga de Horizontal 5
5 trabajo [kg]*' Vertical 5 25
S Fuerza de empuje 30 a 70 % [N]*2 *3 77 a 180 43 a 100
‘3 Velocidad [mm/s]*' *3 10 a 200 20 a 400
® | Velocidad de empuje [mm/s] 10 a 20 20
S | Aceleracion/deceleracién max. [mm/s?] 5000
g Repetitividad de posicionamiento [mm)] +0.05
.g Movimiento perdido [mm]*4 0.3 max.
§ | Paso del husillo [mm] 8 [ 16
% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*® 50/20
“%’ Tipo de actuador Tornillo deslizante + Correa (tipo R/L), Tornillo deslizante (tipo D)
w | Tipo de guia Guia lineal (Tipo circulacion)

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacion)
Tamano del motor 42

*7

bloqueo

Potencia [W]*8

5

de la unidad de

Tensién nominal [V]

24 VDC =10 %

(]

Q

c

gg Modelo de motor Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
é% Encoder Absoluto sin bateria

83 | Tension de alimentacién [V] 24 VDC =10 %

& | Potencia [W]*6*8 Potencia méx. 67

3 Tipo Blogqueo de funcionamiento no magnetizante

o
S Fuerza de sujecion [N] 500 77
%

8
I

La precision de la fuerza de empuje es 20 % (fondo de escala).

*% %
wWN =

supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco

%%
(S0

husillo. (Las pruebas se llevaron a cabo con el actuador en el estado inicial.)

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direcciéon paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el

estado inicial.)

#6 Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador).
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

«7 Con bloqueo Unicamente

#8 Para un actuador con bloqueo, afiade la energia para el bloqueo.

La velocidad cambia en funcién de la carga de trabajo. Consulta el «Grafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 108.

La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al

Peso
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC) kg]
Sin bloqueo Con bloqueo
Carrera [mm] 30 50 75 100 125 150 30 50 75 100 125 150
Vil LES25} 181 | 207 | 241 | 321 | 344 | 368 — 234 | 268 | 348 | 371 | 3.95
LES25D 182 | 2,05 | 235 | 307 | 327 | 347 | 208 | 231 | 261 | 333 | 353 | 374
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Modelo de encoder absoluto sin bateria
Mesa de deslizamiento / Modelo compacto

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno: Modelo basico/Tipo R, Modelo simétrico/Tipo L

Serie LES

5 ? % 4 11
\ \

—\ \
S \

T
— ]

\

f

R

N
I =

@—_| «

@/ e : =E2E

ey

?@@@@

©

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

= I
(2]
Ll
-l
. LL
Lista de componentes E
N.° Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota _|
1 | Motor — — 22 | Tope Acero estructural —
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado . Opcidn a prueba de polvo
L Tratamiento térmico + 23 | Casquillo - Unicamente
3 | Tabla Acero inoxidable ) -
Niquelado electrolitico Junta de Opcid ba d |
4 | Bloque guia Acero inoxidable Tratamiento térmico 24 | estanqueidad de NBR pC|on’a prue at © povoe E
; i Unicamente
5 | Tornillo guia Acero inoxidable Tratamlgnto term|cq + la polea . -
Tratamiento especial 25 Junta de NBR Opcion a prueba de polvo
6 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado estanqueidad final Unicamente
7 | Cubierta de la polea| Resina sintética — 26 | Rascador NBR Opcién a prueba de polvo
8 | Cubierta final Resina sintética — unicamente -
9 | Vastago Acero inoxidable — 27 | Cubierta Resina sintética — g
Acero estructural | Niquelado electrolitico 28 | Guia de retorno Resina sintética — 8
10 | Tope de cojinete . Niquelado electrolitico 29 Sop_o rte de Acero inoxidable — b3
Laton (LES25R/LL] tnicamente) cubierta S
30 | Bola de acero Acero especial —
11 | Placa del motor Acero estructural — —
- — 31 | Bloqueo — Con blogueo Unicamente
12 | Conector hembra | Acero estructural Niquelado electrolitico -
13 | Polea con tornillo guia | Aleacion de aluminio — .
g © i Lista de repuestos / Correa 0
14 | Polea del motor Aleacion de aluminio — - (&)
15 | Espaciador Acero inoxidable | LES25R/L] Ginicamente Tamafio Ref. Nota §
16 | Tope de origen Acero estructural | Niguelado electrolitico LES250] LE-D-1-3 —
17 | Rodamiento — — .
18 | Correa — — Lista de repuestos / Envase de grasa
19 | Salida directa a cable | Resina sintética — Parte aplicada Ref.
20 | Tapdn Goma de silicona — . . GR-S-010 (10 g)
21 | Anillo de amortiguacion| Acero estructural — Unidad de guia GR-S-020 (20 g)

O

SVC
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Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno: Modelo de motor en linea/Tipo D
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Lista de componentes

®

Envio conjunto

30,

N.° Descripcién Material Nota N.° Descripcién Material Nota
1 | Motor — — 21 | Guia de retorno Resina sintética —
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Soporte de cubierta | Acero inoxidable —
3 |Tabla Acero inoxidable | |ratamiento térmico + 23 | Bola de acero Acero especial —
Niguelado electrolitico N
5 — - P 24 | Rodamiento — —
4 | Bloque guia Acero inoxidable | Tratamiento térmico Anlilo d
. . o Tratamiento térmico + o5 | ANlllode Acero estructural _
5 | Tornillo guia Acero inoxidable Tratamiento especial amortiguacion
6 | Placa final Aleacién de aluminio Anodizado 26 | Cinta adhesiva — —
7 | Brida del motor Aleacion de aluminio Anodizado 27 | casquillo o Opciodn a _prueba de
8 | Tope Acero estructural — P0|Yf> Unicamente
9 | Cubierta del motor _|Aleacion de aluminio Anodizado 28 | Rascador NBR Opci6n a prueba de
10 | Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado Po'é’o “g;came”te
- - on bloqueo
1 g:lbrfgz:mal Aleacion de aluminio Anodizado 29 | Bloqueo — Gnicamente
12 | Vastago Acero inoxidable — 30 | Soporte lateral Aleacion de aluminio Anodizado
Acero estructural Niquelado electrolitico
13 | Tope de cojinete ) Niquelado electrolitico Pi P
iezas opcionales/Soporte lateral
Laton (LES25D0] Unicamente) Nod Ip ?q :
14 | Conector hembra Acero estructural Niquelado electrolitico odelo el
Buje (lado del - — LES25D LE-D-3-3
15 . . Aleacion de aluminio —
tornillo guia)
16 | Buje (lado del motor)|Aleacién de aluminio — Lista de repuestos / Envase de grasa
17 | Espaciador Acero inoxidable |LES25DC] unicamente Parte aplicada Ref.
Salida directa . . GR-S-010 (10 g)
18 a cable NBR — Unidad de guia GR-S-020 (20 g)
19 | Araha NBR —
20 | Cubierta Resina sintética —
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Mesa de deslizamiento / Modelo compacto Serie LE S

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo basico/Tipo R

LES25RE (7
LL
Ll
-l
7.3 (Profundidad méx. de tornillo) 40 (G-1)xH A-A
52 33 (Profundidad min. de tornill) H 2 X M6 x 1 prof. de rosca 12
18 Gx@10
0.030 2.5 Ho (190%0) m
124 @ 5H9 (¥ prof. 2 5H9 (o prof. 2 LL
-— g r = —A o w
& / 17.8 -
! (2x @ 5)* ©
oﬁ%%—@—é—% 6. 29 E 1.
5} ® - - T 71 < © >
Lol I e | &b "
o
385 C x M5 x 0.8%4 @ l—A 45.8 ~
) ! . D 66.5 03
Tapdn para tomillo de accionamiento manual
Entrada: @ 8 27 (Cl2-1)xD
Forma: Distancia entre caras 5 (O]
>
Rango de Con bloqueo Cable de H
funcionamiento de bloqueo
la mesa*! B (@ 3.5)*
z Cable del motor
(1 ot @x05% |
E >
Final de carrera Origen*2 ‘Iﬁ
[Origen]*3 [Final de carrera] |
3 .
S — i
[ I | =717
o i (72}
20 F 19.5 H
CHroken (L) (2.2)
21 (G-1)xH
H B-B (%
49 13.7 L
—B -
™ 0
—~ 5 ()
3 s, (O] ©
L P — & —o—- & : i W
o
8 ‘ G x M6 x 1 prof. de rosca 12 E
+ =
@ 5H9 (%% ) prof.5 / =B .8
J 5H9 (*2%%%) prof. 5
i
Conector |
#1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen. Asegurate de que
ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios Cable
colocados alrededor de la mesa. del
«2 Posicién tras el retorno al origen motor -
%3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen ©
#4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con Cable B ,'_,_,
el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento. Usa tornillos con un valor de de B « O
longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima. bloqueo |15 §
+5 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de modo que los cables no se doblen q
repetidamente.
Dimensiones [mm] 0
Modelo L c|[b]E F |G| H J §<’
LES25RE[-30-11100] 1445| 4 48 |1335| 105 2 46 46 =
LES25RE[-50]01-CJCIC0C0C] 1705| 6 42 | 1595 | 131 2 84 84
LES25RE[-75-C00 2045| 6 55 | 1935 | 165 2 112 | 112
LES25RE-100C-C1001C0C] 2775| 8 50 |[266.5| 238 4 56 | 112
LES25RE-1250-01000000] 3025| 8 55 | 2915 | 263 4 59 | 118
LES25RE[-1500]0-01000JCIC] 3275| 8 62 |316.5| 288 4 62 | 124
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Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

LES25LE
Tapon para tomillo de accionamiento manual
Entrada: @ 8
Forma: Distancia entre caras 5 A-A
7.3 (Profundidad méx. de tornillo) 27 (C2-1)xD 66.5 0.3
33.5 3.3 (Profundidad min. de tornillo) D 45.8
l—A ~
e ‘0_'3# [ms T.
Q § % . - ; - :e _©_€} I | i)
%) d ) Sy @ 6} g 3| @
‘ G Cable e 4
3 : \ del motor  (2x@5) 17.8
| 24 55 [F—A \5H9 (*295%) prof. 2 o
18 ; H { 2 x M6 x 1 prof. de rosca 12
52 s o
40 (G-1)xH <0

@ 5H9 (9% prof. 2 GxQ10

Rango de funcionamiento
de la mesa*!

] Con bloqueo

Origen+2 -l
[Final de carrera]
Final de carrera E
[Origen]3

20 F 19.5
Carrera (L) (2.2)

(@ 3.5)*

@ 5H9 (‘9% prof. 5 6 5H9 (*7%%) prof. 5
B B-B

=3

395

[}
[to)
Q

._©_e_._m ~ H-

56
|
¢

& ()]
Y G x M6 x 1 prof. de rosca 12
~B 49 13.7
H ‘
21 (G-1)xH
Conector
+1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna Cable
pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados del
alrededor de la mesa.
#2 Posicion tras el retorno al origen motor
+3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
=4 Silos tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el Cable El o
blogue de guia, provocando un fallo de funcionamiento. Usa tornillos con un valor de longitud entre de S
la profundidad de rosca minima y maxima. bloqueo |12
+5 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de modo que los cables no se doblen repetidamente.

Dimensiones [mm]
Modelo L (o] D E F G H J
LES25LE[]-3001-0J0000 1445 | 4 48 |1335| 105 | 2 46 | 46
LES25LE1-500]J-00000C | 1705 | 6 42 1595 | 131 2 84 | 84
LES25LE-750000-000000 | 2045 6 55 |1935| 165 | 2 112 | 112
LES25LEI-100000-000000000 | 2775 | 8 50 |2665| 238 | 4 56 | 112
LES25LE-1250000-C00000C001 | 3025 | 8 55 |2915| 263 | 4 59 | 118
LES25LE1-150001-CJ0JC0C0C] | 83275 8 62 |3165| 288 | 4 62 | 124
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Modelo de encoder absoluto sin bateria
Mesa de deslizamiento / Modelo compacto

Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

Serie LES
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LES25DE N "
© LL
Para la opcion a Tornillo de = -
c-C
prueba de polvo accionamiento @ 5H9 (9% )prof. 2 8 2xM6x1x14 -
7.3 (Profundidad max. de tornillo) manual*4 3o 258
3.3 (Profundidad min. de torillo) 24 55 2 :
«—C W
Y L i\s‘ o > T — O@ﬂ'% 1l <t o m
&I E [8%— coE A S iy S o @ﬂ f © F 38 h
-l
D x M5 x 0.8*6 57 2 ¢ 56.8
® B 58.5 £0.3
27 (D/2-1)xB
Rango de funcionamiento >
de la mesa! w
m. pe . . =
Final de carrera Origen-2 o) Cable del motor (2 x @ 5)
[Origen]+3 [Final de carrera] o —
o ==
:5§EE§;: 6 g
15|, <& w
16 K 76.5 ~ 180 -
AA Carrera (L) —
# 2 secciones (30, 50, 75, 100 mm) T
= 3 secciones (125, 150 mm) >
22 60 6 5H9 (30'030) prof. 5 (7))
i G xM8x1.25x 16 @ 5H9 (299 ) prof. 5 *H‘k I._IIJ
Q L A
x - = - -
s , S r—— _“f—%e@
- 2xM8x1.25x 16 ~—A »n
Q + Montayj bre |
= je sobre la cara J [TT]
0] superior no disponible |
12 F (G2 -1)xJ
Con bloqueo Conector
Cable de blogueo (0 3.5)7 ~180 T
Cable del motor (2 x @ 5)7 Cable tﬁ
del -
motor
Cable H@I 9 —
(1.5) 65 de " w
‘ bloqueo T
117 =180 w
-l
=1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando Dimensiones [mm]
Iontacasobre a meea ierorscon 16 domés pizas I (N ERE N
o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. LES25DELI-30LILI-LILILICIC] 214 48 1335 81 4 19 1215 o
%2 Posicion tras el retorno al origen LES25DE[I-30BLIL-LILILILIL] | 254.5 [TT]
+3 [] cuando se ha modificado la direccién de retomo al origen  _LES25DELI-5001C-LICICICICT | 240 4 1505 87 | 4 |39 |1475 -l
x4 La distancia entre la cubierta final del motor y el tornilo _LES25DE[-50BLICI-CICICICICT | 2805
de accionamiento manual es de hasta 4 mm. El tamafio LES25DE[J-7501C1-C1CICICIC] 274 55 1935 96 4 64 |1815 ——
del orificio de la cubierta final del motor es @ 5.5. LES25DE[1-75BO-CI000C0C] | 314.5 ’ )
«5 La mesa es inferior a la cubierta del motor. LES25DEJ-1000-C00000000 | 347 =
6 ISi los tomill(;)s de rtetencic’)n d;a Ia}( pieza Slok?l dema(;siado LES25DE[ -100BL - LI L] 3875 2° 2665 | 144 | 4 | 89 2545 :‘;.;
argos, pueden entrar en contacto con el bloque de LES25DEL -1250 L - LILILI] | 372
B g LESISDELL2SBLULI I [ares| *° | © (19| 4| © |7 2700 | ¢
o o LES25DECI-1500-00000 | 397 -
de rosca minima y maxima. 62 3165 | 144 6 69.5 | 304.5
«7 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de LES25DE[1-150BLIC-LICICIN | 487.5
modo que los cables no se doblen repetidamente. E
O
x
=
122
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Serie LES

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Soporte lateral (Modelo de motor en linea/Tipo D)

(————)

QE

o}

123

@ >

O

[mm]
Ref.*1 A B D E F G | Modelo aplicable
LE-D-3-3 | 81 99 12 6.6 30 49 | LES25DE

#1 Referencia para el soporte en 1 lado
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez

Serie LESH

Seleccion del modelo 1

Procedimiento de seleccién | Para el modelo compacto de la serie LES, consulta la pagina 107. |

=

Ejemplo de seleccion

Verifica la carga de
trabajo-velocidad.

=T

Verifica el tiempo
de ciclo.

=

Verifica el momento
admisible.

m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pag. 126)

Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad

consultando el gréafico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LESH25[JEJ-50 basandose en el grafico mostrado a la derecha.

Verifica el tiempo de ciclo.

Es posible obtener un tiempo de ciclo aproximado usando el método 1; no
obstante, si se requiere un tiempo de ciclo mas detallado, usa el método 2.

« Aunque el método 1 permite realizar una seleccién adecuada, este calculo se basa en unas condiciones
de carga maxima. Por tanto, si se requiere una seleccién mas detallada para cada carga, usa el método 2.

[ Método 1: Comprobacidn del grafico de tiempo de ciclo. (pag. 126)

Calcula el tiempo de ciclo usando el
siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo:

T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

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

® T1: Tiempo de aceleracion T3:
El tiempo de deceleracién se puede
obtener a partir de la siguiente ecuacion.

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

©T2: Tiempo a velocidad constante puede

obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
_L-05-V.(T1+T3)
B \%

T2

[s]

®T4: Tiempo de establecimiento varia
en funcion de las condiciones tales
como tipos de motor, carga y posicion
de los datos de paso. Por tanto,
calcula el tiempo de establecimiento
en referencia al siguiente valor.

T4=0.15[s]

Método 2: Calculo del <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 126)

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como
sigue.

T1 =V/al =200/5000 = 0.04 [s],

T3 = V/a2 = 200/5000 = 0.04 [s]
L-05-V-(T1+T3)

T2 =
Vv
50 -0.5-220 - (0.04 + 0.04)
200
=0.21[s]
T4=0.15[s]

El tiempo de ciclo se puede
obtener como sigue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.04 +0.21 +0.04 + 0.15
=0.44[s]

Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 126)
<Momento dinamico admisible> (pagina 127)

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del rango
admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

Condiciones de funcionamiento

\

®Masa de la pieza: 2 [kg] ®Condiciones de

. montaje de la pieza:
®\/elocidad: 200 [mm/s]
®Posicién de montaje: vertical
eCarrera: 50 [mm]

e Aceleracion/Deceleracion:
5000 [mm/s?]

eTiempo de ciclo: 0.5 s 200

J

] LESH25[E[ /Absoluto sin bateria Vertical

5
\ \

= | Paso 8 (LESH25C1K)
x 4
9
©
§ 3 -
g v\ Paso 16 (LESH250J)
s 2 \\
o
3 :

1 1

1
0 1
0 100 200 300 400 500

Velocidad [mm/s]

LESH250/Absoluto sin bateria Momento flector

<Grafico velocidad-carga de trabajo>

L8 [mm]

3000 \
2500 \
2000

\\
1500 ~
1000 S~
500
0
0 1 2 3 4

Carga de trabajo m [kg]

<Momento dinamico admisible>

i

m
\3) Mep

L8

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LESH25[EJ-50.
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Seleccién del modelo Serie LESH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC) n
+ Los siguientes graficos muestran los valores cuando la fuerza de movimiento es del 100 %. L
11}
|
LESH2501E]
Horizontal Vertical
T T T 1 0
1250 8 (LESH2501K) Paso 8 (LESH250K) w
) \\ o4 -
S10 o >
[ - 5] -
g8 L paso 6 (LEsH2sT)| | | € |
26 N0 ° %, Paso 16 (LESH2501J)
3 ' 2 [ >
51 8 |t W
2 1 1 ] _|
1 1
0 1 0 1
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 —_—
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
O
i
Grafico de tiempo de ciclo (guia) -
" | B =
1.60 100 mm/s /, (I.{J)
1.40 />/ -
7
1.20 —
@ T 200 mm/s|
g 1.00 /'/ — @
@ 300 mm/s | -
S — ST |
// ] | et | e
0.60 — —
0.40 — ////‘._ﬁ"—’ T
' __—‘ﬁ; 400 mm/s o
0.20 ‘ -l
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Carrera [mm]
Condiciones de funcionamiento b
Aceleracion/Deceleracion: 5000 mm/s2 w
o |
En posicion: 0.5 mm
Momento estatico admisible o
L
-l
Modelo LESH25
Carrera [mm] 50 100 150
Momento flector [N-m] ©
77 112 155 =
Momento flector lateral | [N-m] 8
Momento torsor [N-m] 146 177 152 §
-
[]
O
X
)
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Serie LESH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza so-
s m . . bresale en una direccion. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o
Momento dinamico admisible e Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s2

Direccion de voladizo de carga Modelo
m : Carga de trabajo [kg]

Me: Momento admisible [N-m]

L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm]

LESH25

Orientacion

2000

1500

L1

Me (CR = _ X
m T

1000

L1 [mm]

500 N

[

0

0 4 8 1
Carga de trabajo m [kg]

N

1500
1250
\

1000 \
750
500 \

W T NG

0

L2

L2 [mm]

Horizontal/Inferior

0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg]

3000
Me 2500

O\ 2000 \
1500 \
1000 N

1T T D \
I i 500

0

L3 Z

L3 [mm]

0 4 8 1
Carga de trabajo m [kg]

N

2000

1500

L4

Me (C\ @@ ’ X

m 500 N

1000

L4 [mm]

0
0 4 8 1

Carga de trabajo m [kg]

N

3000
Me 2500

N 2000
1500 \\
1000

500
0

L5 [mm]

L5 “ Y

Horizontal (Pared)

0 4 8 1
Carga de trabajo m [kg]

n

1500

1250

1000 \
750

500
U

250

L6

@&

(¥
N

=

5

N

L6 [mm]

0
0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg]
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Seleccion del modelo Serie LESH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos gréficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza so-
s m . . bresale en una direccion. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Calculo orientativo del factor de carga» o
Momento dinamico admisible e Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https:/www.smc.eu

Aceleracion/Deceleracion 5000 mm/s2 "
& | Direccién de voladizo de carga LL
S } Modelo T
& | m : Carga de trabajo [kg] O
= oA
& | Me: Momento admisible [N-m]
O | L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LESH25 -
3000
2500 \ E
® \ b
i — 2000
o € \ -
E 1500 AN
~ ~—
LA Y5 1000 ™SS
500
m >
lof 0
— \3) e 0o 1 2 3 4 w
K] L7 Carga de trabajo m [kg]
E’ 3000 \
2500 \
_ O
T 2000 N >
E 1500 N H
-]
| Z|3 1000 NS
( 500
i I
0
Q) Me 0o 1 2 3 4 >
L8 Carga de trabajo m [kg] (Iﬁ
-l
Calculo del factor de carga de la guia
(2]
1. Elige las condiciones de funcionamiento. L
Modelo: LESH Aceleracién [mm/s2]: a -
Tamafo: 25 Carga de trabajo [kg]: m

Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Yc/Ze
2. Selecciona la gréafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafo y la posicién de montaje.
. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.
. Calcula el factor de carga en cada direccion.

ax = Xe/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz
5. Confirma que el total de ax, ay y oz es 1 0 menos.

aX+oy+oz=<1
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo o un
cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento

AW

Modelo: LESH
Tamano: 25 3. Lx =1000 mm, Ly = 650 mm, Lz = 2500 mm
Posicion de montaje: Horizontal 4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de la siguiente manera:
Aceleracion [mm/s2]: 5000 ax = 250/1000 = 0.25
Carga de trabajo [kg]: 4.0 ay = 250/650 = 0.38
Posicién central de la carga de trabajo [mm]: Xe = 250, Yc = 250, Z¢ = 500 az = 500/2500 = 0.20
2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la pagina 127. 5.ax+o0y+0z=0.83<1
2000 1500 3000
1250 2500|Lz
1500 \
1000 2000
€ € \ € \
E. 1000[Lx E 750 E. 1500
5 y Lk 3 N\l
500 1000
500 N \ \
250 ™~ 500
0 0 0
0 4 8 12 0 4 8 12 0 4 8 12
Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg] Carga de trabajo m [kg]
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez

Serie LESH
Seleccion del modelo 2

Procedimiento de seleccidn ’ Para el modelo compacto de la serie LES, consulta la pagina 111. ‘

Verifica la fuerza Verifica el valor de ajuste -
requerida. de la fuerza de empuje.

Verifica la tasa de

trabajo.
Ejemplo de seleccion
Condiciones [ - _ N Posicié _ cal haia arti sossoz )
. [ ] N ° .
de funciona- uerza de empuije: 90 [N] osicion de montaje: vertical hacia arriba
miento *Masa de la pieza: 1 [kg] e Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 s
eVelocidad: 100 [mm/s] e Tiempo de ciclo completo (B): 6 s
eCarrera: 100 [mm]
m Verifica la fuerza requerida. Peso de la mesa [kg]
Calcula la fuerza necesaria aproximada para la operacion de empuje. Vsl Carrera [mm]
Ejemplo de seleccién) ® Fuerza de empuje: 90 [N] 50 75 100 150
eMasa de la pieza: 1 [kg] LESH25 0.9 — 1.3 1.7

La fuerza requerida aproximada calculada

es, por tanto, 90 + 10 = 100 [N].
Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida apropiada
con referencia a las especificaciones (pagina 135).

200
Ejemplo de seleccion) Basandose en las especificaciones, 180 ! !
e Fuerza requerida aproximada: 100 [N] 160 —Paso 8: LESH25C1EK L
®Velocidad: 100 [mm/s] = 140
. ey Z 120 —
Se puede seleccionar provisionalmente el <
modelo LESH25CE. . _
. " . " . S 80
A continuacién, calcula la fuerza requerida para una operacion de empuije. < 60 el
Si la posicion de montaje es vertical hacia arriba, afade el 40 Paso 16: LESH251EJ-
peso de la mesa del actuador. 20 i i
Ejemplo de seleccion) Basandose en el peso de la mesa, 030 0 20

®Peso de la mesa LESH25[E: 1.3 [kg]
La fuerza requerida calculada es, por
tanto, 100 + 13 =113 [N].

Verifica el valor de ajuste de la fuerza de empuije.
<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje-Fuerza> (pagina 130)

Selecciona un modelo en base a la fuerza requerida con re-
ferencia al grafico «Valor de fuerza de empuje-Fuerza» y
confirma el valor de ajuste de la fuerza de empuije.
Ejemplo de seleccion) Basandose en el gréfico mostrado a la derecha,
eFuerza requerida: 113 [N]
Se puede seleccionar provisionalmente
el modelo LESH25LEK.
El valor de ajuste de la fuerza de empuije es 40 [%).

Verifica la tasa de trabajo.

Confirma la tasa de trabajo admisible basandote en el valor de ajuste
de la fuerza de empuje con referencia a tasa de trabajo admisible.
Ejemplo de seleccién) Basandose en la tasa de trabajo admisible,
eValor de ajuste de la fuerza de
empuje: 40 [%]
La tasa de trabajo admisible calculada
es del 30 [%].
Calcula la tasa de trabajo para las condiciones de funcionamiento y
confirma que no supere la tasa de trabajo admisible.
Ejemplo de seleccion) e Tiempo de empuje + Operacion (A): 1.5 s
e Tiempo de ciclo completo (B): 6 s
La tasa de trabajo se puede calcular
como 1.5/6 x 100 = 25 [%], un valor que
estd dentro del rango admisible.

= Sila posicién de montaje es vertical hacia arriba, afiade el peso de la mesa.

LESH25[]JELl/Absoluto sin bateria

Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]

<Gréfico Valor de ajuste de la fuerza de empuje—Fuerza>

Tasa de trabajo admisible

Absoluto sin bateria

Valor de ajuste de la
fuerza de empuje [%]

Tasa de trabajo [%)]

Tiempo de empuje
continuo [min]

30

50 max.

30 méx.

5 max.

70 max.

20 max.

3 max.

Posicién

Control de empuje
—

Tiempo

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LESH25[1EK-100.
El procedimiento de seleccion del momento admisible es el mismo que para el control de posicionamiento.
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Seleccion del modelo Serie LE SH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafico Valor de ajuste de la fuerza de empuje—Fuerza

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC) »
m
LESH2500E] -
200 ‘ ‘
180 T i
160 —— Paso 8: LESH2500K /, o
140 — L
Z 120 // w
& 100
2 80 — — S
0 _
40 Paso 16: LESH25[1J —| >
20 w
|
0
30 50 70
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%] P —
O
Precision de la mesa x Estos valores son valores orientativos iniciales. H
-
Holglura ¢>’;
radial w
i |
) AR [72)
L
|

Modelo LESH25 Tabla 1] Paralelismo entre la cara B y la cara A T
Paralelismo entre la cara B y la cara A [mm] Consulta la tabla 1. - Carrera [mm] (L{.I)
odelo
Paralelismo de recorrido entre la cara By la cara A[mm] | Consulta el grafico 1. 50 75 100 150 -l
Perpendicularidad entre la cara C y la cara A [mm] 0.05 LESH25 0.06 — 0.08 0.125
Tolerancia de la dimensién M [mm] +0.3
Tolerancia de la dimension W [mm] +0.2 I':L:
Holgura radial [um] -14a0 1T]
-l
Paralelismo de recorrido entre la cara B y la cara A —
0.14
oc
E 0.12 1T}
E P4 -
s 0.1 LA
o ] U
8 0.08
() / ~—
©
o 0.06 ©
£ A _ =
Z 0.04 Paralelismo de carrera: Lo
© La cantidad de deflexion en una galga de §<>
& 0.02 cuadrante cuando la mesa recorre una -
carrera completa con el cuerpo fijado
0 . .
0 50 100 150 sobre una superficie base de referencia. -
Carrera [mm] O
O
x
=
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Serie LESH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Deflexion de la mesa (Valor de referencia)

* Estos valores son valores orientativos iniciales.

Desplazamiento de la mesa debido al momento
flector Desplazamiento de la mesa cuando se
aplican cargas a la secciéon marcada con la

flecha con la mesa de deslizamiento extendida.

Desplazamiento de la mesa debido al momento
flector lateral Desplazamiento de la mesa cuando
se aplican cargas a la seccion marcada con la
flecha con la mesa de deslizamiento extendida.

Desplazamiento de la mesa debido al momento torsor
Desplazamiento de la mesa de la seccién A cuando se
aplican cargas a la seccion F con la mesa de deslizamiento

retraida.
1

l—1
—— = = I
Lr: Distancia entre el centro de la Lr

. ! — mesa y el centro de gravedad

| —— u de la carga de trabajo

1
LESH25 LESH25 LESH25 Lr =200 mm
'E 0.80 T 04 T 0.20
£ T T T 1 € T T 1 € ‘ ‘ ‘
E LESH25JE-150_/ E LESH25(]E-100-] E T
3 / @ [ ® LESH25[]E-100 |
g 0.60 v o 03 / ] 8 0.15 »Z
E 7 5 o LESH25JEA501 5 v
° _/ LESH25LE-100 © = K P
< 0.40 % ~ g 02 g 0.10 -
2 L/ ° y 4 e o | {1250 50
2 020 /] g 01 ///,//LESH25E|E-50_ é 0.05 % | 1
S — :
3 ([ LESH25(]E-50 N A g — T LESH25[JE-150 |
2 .00 1 L1 1 | 2 00 'S 0.00 L 1|
8 100 200 300 400 500 8 0 100 200 300 400 500 8 200 400 600 800

Carga [N] Carga [N] Carga [N]
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa eléctrica de deslizamiento/
Tipo de alta rigidez C € UK
Serie LESH LEsH2s

Forma de pedido

Tipo de alta rigidez

R1||CD17T

los controladores, consulta la
pagina siguiente.

LESH25R|E

J
0000

90
© 600

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9Tipo de motor
@ Modelo basico/Modelo R Cable Simbolo Tipo Controladores compatibles
Motor JXC51 JXCP1  JXCEF
S E Absoluto sin bateria JXC61 JXCD1  JXC9F
R I * (motor paso a paso de 24 VDC)| JXCE1 JXCL1  JXCPF
c© 00 O JXC9I1 JXCM1  JUXCLF
Tabla
o Paso [mm]
Modelo simétrico/ 5 J 16
Tipo L K 8
L r
@ Carrera [mm] @ Opcién de motor
Motor, Cable Carrera Carrera aplicable — Sin opciones
1 1
Modelo de motor en linea/Modelo D Sl ol 50, 100, 150 B Con blogueo
Tabla Cable
D|[E 5 5 0 Opciones de cuerpo
0 0o 0" O , ba - .
—_ Sin opciones
Motor S Proteccion contra el polvo*1
9 Montaje*? 9 Tipo/Longitud del cable del actuador
’ ) Tipo R | Modelo Cable robdtico [m]
iz Montaje TipoL| D — Ninguno R8 83
— | Sin soporte lateral [ J o g; :13-5 EQ 12*2
*
C rte lateral (4 uds. —
H on soporte lateral (4 uds.) [ J R5 5 RC 2073
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Encoder absoluto sin bateria:
Mesa lineal eléctrica/Modelo de elevada rigidez

Serie LESH

@ Controlador
— Sin controlador
CHOCd Con controlador
.................. - C D 1 7 T
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacién)l l ® Conector enchufable de comunicacion, cable I/0*°
Nimero de controladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
S Ti Especificacion especial 7 Montaje con tornillo — Sin accesorio —
iMoo Ipo i Con subfuncion 84 Rail DIN Conector enchufable de
Estandar 510 S o .
comunicacion de modelo recto DeviceNet™
5 |Entradaparalela (NPN)| @ Ndmero de controladores, T Conector enchufable de comunicacion| CC-Link Ver. 1.10
6 |Entradaparalela(PNP)| @ . . 2 . de modelo de derivaciénen T
E | EtherCAT | @ ° EsPec'f'ﬁac':’" especial 1 Cable /0 (1.5 m) e .
9 |EtherNetP™ | @ | @ Symbol| Mineode | Egpecificacion 3 Cable 1/0 (3 m) cada en paraed EPNP;
P | PROFINET LJ LJ 1 [fcontolador| Estandar 5 Cable I/0 (5 m) P
D | DeviceNet® L E 1 Con subfuncion
L 10-Link [ J [ J controlador STO
M CC-Link [ ]

=1 Para el modelo R/L (equivalente a IP5X), se monta un rascador en la
cubierta anterior, y las juntas de estanqueidad se montan en ambas
cubiertas finales. Para el modelo D, se monta un rascador en la cubierta
anterior.

%2 Para obtener mas detalles, consulta el catalogo web.

+3 Bajo demanda

#4 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado.

=5 Selecciona la opcién «—>» para cualquier dispositivo que no sea
DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.

/A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la
serie LES y la serie del controlador JXC.

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

[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador]
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes
usar un controlador con una version V3.4 0 S3.4 o superior. Para mas informacion, consulta
lap.179y 180.

[Certificacion UL]
Los controladores de la serie JXC usados en combinaciéon con

é )
El actuador y el controlador se venden en conjunto.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el
actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(1 Comprueba el nimero del modelo en la etiqueta del actuador.
Este nimero tiene que coincidir con el del controlador.

(2) Comprueba que la configuracion de 1/0 parale-
las coincide (NPN o PNP).

LESH2SREL50 o

©)

-

# Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

LESH

O

SVC

actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. LJL:
w
-l
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode | gy, ppgrgyr | Modelode | g ey Modelo de | ., ppoygr | Modelode | Modelode |y, gy | Modelo de
progra- | entrada oy gupyuncien | ENtrada Pheonsubfiniin | €Ntrada | g quofinggn | entrada entrada |oongupfuncien | entrada o
mable directa STO directa 0] directa ST0 directa directa STO directa w
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™| 10-Link CC-Link |
Tipo ' l
| -
8 e
-
0
g 3]
. / v / Vs -
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXCOF | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1 E
A /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada §<’
isti el directa | EtherCAT con directa | EtherNetIP™ con|  directa | PROFINETcon | directa directa 10-Link con directa =
fIStcas paralelo | eiharcAT®)| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncion STO| PROFINET | subfuncién STO | DeviceNet™ |  10-Link | subfuncién STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Numero max. de
datos de paso 64 puntos
Tensidn de almentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
134



Serie LESH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LESH2501E
Carrera [mm] 50, 100, 150
Carga de trabajo Horizontal 12 8
5 | [kgl*'*3 Vertical 4 2
Q| Fuerza de empuije [N] 30 % a 70 %*2 3 77 a 180 43 a 100
2 [Velocidad [mm/s]*' *3 10a 150 20 a 400
% Velocidad de empuje [mm/s] 10a20 20
3 Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?] 5000
2 | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.05
2 | Movimiento perdido [mm]** 0.15 max.
8 [Paso del husillo [mm] 8 [ 16
‘G | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*5 50/20
:’n’. Tipo de actuador Tornillo deslizante + Correa (tipo R/L), Tornillo deslizante (tipo D)
Ww | Tipo de guia Guia lineal (Tipo circulacién)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacion)
¢ | Tamano del motor 42
§§ Modelo de motor Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
E% Encoder Absoluto sin bateria
8§73 | Tension de alimentacion [V] 24 VDC =10 %
i | Potencia [W]*6 *8 Potencia max. 74
§g Tipo Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
§§§ Fuerza de sujecién [N] 500 [ 77
g% %, Potencia [W]*® *7 5
E’E Tensién nominal [V] 24 VDC =10 %

*
e

La precision de la fuerza de empuje es +20 % (fondo de escala).

%%
w N

supera 5 m, disminuird en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hasta un 20 %)

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco

%
[S

husillo. (Las pruebas se llevaron a cabo con el actuador en el estado inicial.)

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y perpendicular al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado

inicial.)

#6 Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador).
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

%7 Con bloqueo Unicamente

«8 Para un actuador con bloqueo, afiade la energia para el bloqueo.

La velocidad cambia en funcién de la carga de trabajo. Consulta el «Grafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 126.

La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al

Peso
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo basico/Tipo R, Modelo de motor en
Modelo Modelo simétrico/Tipo L linea/Tipo D
LESH25} LESH25D
Carrera [mm] 50 100 150 50 100 150
Peso del producto | Sin bloqueo | 2.50 3.30 4.26 2.52 3.27 3.60
[kg] Conbloqueo | 2.84 | 364 | 460 | 2.86 | 3.61 | 3.94

135

O
2




Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez Serie LESH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno: Modelo basico/Tipo R, Modelo simétrico/Tipo L

(2]
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Y
: m
@ m
M o 11T}
1 -l
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@ oo o o i ¥
~ T ] E
/i 5 \@ =l
13
14 o
i 9 10 &
Ll
-l
I
»
\\\ m
\ -
\\. (7))
. 4
o ©
@)
= 3:)
17]
-l
Lista de componentes w
N.2 Descripcion Material Nota N.2 Descripcion Material Nota T
1 | Motor — — 22 | Casquillo - Opcion a prueba de polvo IiIJ
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado Junta de unicamente
3 | Tabla Acero inoxidable |Tratamiento térmico + Niquelado electrolitico 23 | estanqueidad de NBR Opcidn ipruribitde polvo
4 | Bloque guia Acero inoxidable Tratamiento térmico la polea dnicamente
5 | Tornillo guia Acero inoxidable |Tratamiento térmico + Tratamiento especial 24 Junta de ) ] NBR Opcioén a prueba de polvo o
6 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado estanqueidad final __unicamente L_IIJ
7 | Cubierta de la polea | Resina sintética — 25 | Rascador NBR Op?'(?n a prueba’de polvo
: . - —— Unicamente/Vastago
8 Ct,.lblerta final Resmé sm.tetlca — 26 | Cubierta Resina sintética —
9 |Vastago Acero inoxidable - — — 27 | Guia de retorno Resina sintética — -
- Acero estructural Niquelado electrolitico Acero inoxidable + - ©
10 | Tope de cojinete Latén Niguelado electrolitico 28 | Rascador NBR Guia lineal B
(LESH25R/LL] Gnicamente) 29 | Bola de acero Acero especial — §<>
11 | Placa del motor Acero estructural 30 | Bloqueo — Con blogueo Gnicamente =
12 | Tapén Goma de silicona —
13 | Conector hembra | Acero estructural Niquelado electrolitico Lista de repuestos / Correa -
14 | Polea con tornillo guia | Aleacion de aluminio — Modelo Ref. O
15 | Polea del motor | Aleacion de aluminio — LESH25(] LE-D-1-3 <>'<)
16 | Espaciador Acero inoxidable LESH25R/L] unicamente . =
17 | Tope de origen Acero estructural Niquelado electrolitico Lista de repueStos / Envase de grasa
18 | Rodamiento _ _ Parte aplicada Ref.
19 | Correa - - Unidad de guia gggg;g (;8 9)
20 | Salida directaa cable | Resina sintética — ~ (209
21 | Anillo de amortiguacién | Acero estructural —
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Serie LESH
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno: Modelo de motor en linea/Tipo D

{

X

Se envian juntos
LT]1] de fabrica
\ENY \ —— i r 2 T
—— =i \ \
O 77
= = — B B
)
16 14
i
p T
Ny
e ——o- 07— —— f
A O A
0 )
Lista de componentes
N.2 Descripcién Material Nota N.2 Descripcién Material Nota
1 | Motor — — 22 | Bola de acero Acero especial —
2 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 23 | Rodamiento — —
3 | Tabla Acero inoxidable  |Tratamiento térmico + Niquelado electrolitico 24 | Anillo de amortiguacién | Acero estructural —
4 | Bloque guia Acero inoxidable Tratamiento térmico 25 | Cinta adhesiva — —
5 | Tornillo guia Acero inoxidable | Tratamiento térmico + Tratamiento especial i6
1 ‘ gul ™ Inoxi . ratamiento ermi +. ratamiento especi 26 | Rascador NBR Opf:pn a prueba’de polvo
6 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado Unicamente/Vastago
7 | Brida del motor Aleacion de aluminio Anodizado 27 | Bloqueo — Con bloqueo unicamente
8 | Cubierta del motor |Aleacion de aluminio Anodizado 28 | Soporte lateral Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Cubierta final Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Cubierta final del motor |Aleacion de aluminio Anodizado Piezas opcionales/Soporte lateral
11 | Vastago Acero inoxidable — Modelo Ref.
Acero estructural Niquelado electrolitico LESH25D LE-D-3-3
12 | Tope de cojinete Latén Niquelado electrolitico
(LESH25DO dnicamente)  Ljsta de repuestos / Envase de grasa
13 | Conector hembra Acero estructural Niquelado electrolitico Parte aplicada Ref.
14 | Buije (lado del tornillo guia) |Aleacién de aluminio — GR-S-010 (10 g)
: I - — Unidad de guid
15 | Buje (lado del motor)|Aleacién de aluminio GR-S-020 (20 g)
16 | Espaciador Acero inoxidable | LESH25D] unicamente
17 | Salida directa a cable NBR —
18 | Araha NBR —
19 | Cubierta Resina sintética —
20 | Guia de retorno Resina sintética —
21 | Rascador Acero inoxidable + NBR Guia lineal
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez Serle

Dimensiones: Modelo basico/Tipo R

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LESH

LESH25RE 24.5 G-1)xF
F
e}
~ E 5
e al
DD AED o o} ]
Y Y YT ¥ 3
© =l
[t} i =
‘ I
[T}
- o))
@ 5H9 (+8'03°) prof. 5 8
J
Rango de funcionamiento
de la mesa*!
o, L1
Final de carrera
[Origen]*3 10 K
Origen*2
[Final de carrera]
! B
o i A\
-2 — E—
O
16.5 N 19.5
Carrera (M) (2.2)
50 40 (G-1)xF Cable
del motor (2 x @ 5)*°
AA 18 F :2 ( ) 215
a 16.5
G x M8 x 1.25 prof. 24 7| o
de rosca 16 Gx@12 33 % 6.5
—_— A o ) o
.| @6:00 prof. 6 0 '
> & N —— ;’L’L
7| [ —e-——oe-— S
i=— o LD ot o b — N
(3] | T < | ©
———o— ()
LA X
\L_ © [ T | _h@
11.5 50.5 g L—A 48 0.5 3
C D x M6 x 1 prof. de rosca 8*4 70 +03
25 (D2-1)xC 3 x M6 x 1 prof. de rosca 10
Con bloqueo Conector
' 24
Cable del
motor
Cable S
. de =2/
bloqueo 15
[mm]
Modelo C D F G J K M N
LESH25RELI-50011-1C1CICC 75 4 80 2 80 143 168 132
Cabrﬁo(tjg: (2x 05 LESH25RE[-100C1C1-CICICIC0C] 48 8 44 4 88 207 232 196
LESH25RE[-150]1-JC1C0C] 65 8 66 4 132 285 310 274
+1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza
montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
«2 Posicion tras el retorno al origen
+*3 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen
+4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia,
provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.

-~
Z

SVC

«5 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de modo que los cables no se doblen repetidamente.
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Serie LESH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo simétrico/Tipo L

LESH25LE
J
@ 5H9 (*3°) prof. 5 5
|
% - = ]
0
© u—
5} ! o
i 2
7S A A A o El
t W AV 4 w Av2d W W Av4 g
K~ g°
g ~—|
(2]
I
F Ie}
245 (G-1)xF
Rango de funcionamiento
de la mesa*!
Final de carrera
U/ [Origen]® ot
. K
Origen+2
[Final de carrera]
£ = T
———— F [q
16.5 N 19.5
Carrera (M) (2.2)
A-A 25 (D/2-1)xC
c 70 +0.3
G xM8x1.25 48 05
prof. de rosca 16 @ 6001 prof. 6 —A D x M6 x 1 prof. de rosca 8+ =0
- ﬂ\ I T *7@
oy | [ § © e &
I e Q y @ _F# - B — - I3
o] [ee] I 7 \TJ ©
© © et © el =}
] Q
= ' 3xM6x 1
o NEN x M6 x
g «© 0 prof. de
o %ﬁg rosca 10
11.5 50.5 X &) —
24 ~—A | | |7 [62301 prof. 6 o 6.5
18 Gx@12 F Cabl 9 16.5
able
52 40 G-1)xF del motor (2 x @ 5)*% 21.5
Con bloqueo Conector
| Cable
del
I motor
| Cable de [5"]
bloqueo . 15
[mm]
Modelo CIDIFIG|J | K| M|N
LESH25LE[-50C1C1-C1C1C1C10] 75| 4 180 2 80 | 143 | 168 | 132
LESH25LEC-100C1C-CICICICIC] (48| 8 (44| 4 88 | 207 | 232 | 196
del motor (@ 3.5)*5 LESH25LE1-1501C1-ICJCICIC] [ 65| 8 |66 | 4 | 132 | 285 | 310 | 274
Cable de blogueo (2 x @ 5)*® ! #1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen. Asegurate de
que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los
- accesorios colocados alrededor de la mesa.
*2 Posicion tras el retorno al origen
*3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
+4 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en
contacto con el bloque de guia, provocando un fallo de funcionamiento. Usa tornillos
con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.
+5 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de modo que los cables no se doblen repetidamente.
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Modelo de encoder absoluto sin bateria .
Mesa de deslizamiento / Modelo de alta rigidez Serle L E SH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Modelo de motor en linea/Tipo D

LESH25DE (7
22 60 5H9 (*3%%°) prof. 5 h
@ 5H9 (*5°%°) prof. 5 6 =l
A G xM8x1.25x 16
= —o— & =
Q
— = LB | u
0t Y Y Y D — |
2xM8x1.25x 16 ©
+ Montaje sobre la cara —A © 39.5 6.3
superior no disponible J Q
Rango de funcionamiento 12 F (G2-1)xJ wx
de la mesa*! >
LY Final d ot Cable L
inal de 14 E del motor (2 x @ 5)*® - -
carrera Para la opcion a
[Origen]*3 ! prueba de polvo !
[ E— P ]
il S | w
Origen*2 l S i
[Final de carrera] (2.2) ’ - J
16.5 K 76.5 65 T
L ~180
Carrera A-A ¢>,;
* 2 secciones (50,100mm) | LU
S # 3 secciones (150 mm) -l
Tornillo de accionamiento manual** g 2xM6x1x14
@ 6501 prof.6 7 85 D x M6 x 1x 8" 235
+«+> m
= )] &
——@t— o ——2& N I F— %@ -
© | . N N i ; . 2 <|=
® N> S | % N | ©
© = p—- S ¢
- b o o
g B 55 0.5 T
@ 29 (D2-1)xB 65 +0.3 (I.{.I)
N : - - - -l
Con bloqueo Conector
Cable de =180
blogqueo (@ 3.5)*¢ 65
Cable ":L:
Cable del motor (2 x @ 5)*6 del [11T]
i j :c i . motor |
i Cable 5]l
‘ | de & <
bloqueo E
(2.2) 65 |
117 ~180 ‘ l ‘
[mm] -
Modelo L B D E F G J K ©
LESH25DE[-50]]-C 11100 237.5 b
75 4 143 84 40.5 | 1445 2
LESH25DE[I-50B1J-LICICICIC] | 278 " §<)
LESH25DE[1-100C1C1-CICICICC] 299.5 -
48 207 98.5 88 206.5
LESH25DE[1-100BLICI-CICICICICT | 340 s
LESH25DE[-15001 -] | 377.5
65 285 | 126.5 6 69 284.5 =
LESH25DE[-150BJJ-00ICICIC | 418 [
#1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza §<)
montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. ]
#2 Posicion tras el retorno al origen

+3 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

#4 La distancia entre la cubierta final del motor y el tornillo de accionamiento manual es de hasta 4 mm.
El tamafio del orificio de la cubierta final del motor es @ 5.5.

+5 Si los tornillos de retencion de la pieza son demasiado largos, pueden entrar en contacto con el bloque de guia,
provocando un fallo de funcionamiento.
Usa tornillos con un valor de longitud entre la profundidad de rosca minima y maxima.

+6 Fija el cable del motor y el cable de bloqueo de modo que los cables no se doblen repetidamente.
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Serie LESH

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Soporte lateral (Modelo de motor en linea/Tipo D)

1

%

QE
T i of
A
G B
141

[mm]
Ref.*1 A B D E F G | Modelo aplicable
LE-D-3-3 | 81 99 12 6.6 30 49 | LESH25DE

+1 Referencia para el soporte en 1 lado

O
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Pinza

Modelo de 2 dedos serie LEHF p. 1438 |
L
11}
-l

r

Controladores XD

LESH

LEHF

LER

JXC51/61

JXCLN
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Pinza

Serie LEHF

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

o

Comprueba la
fuerza de prension.

e —am

Comprueba el punto de
prension y el voladizo.

Comprueba la fuerza
externa sobre los dedos.

&=

m Comprueba la fuerza de prension.

Verifica las Calcula la fuerza de ‘
condiciones. prensién requerida.
Ejemplo Directrices para la seleccion de la pinza en

Masa de Ia bieza: 0.5 k » funcién de la masa de la pieza
asa oe 1a pieza: V.5 kg @ Aungue las condiciones varian en funcion de la forma
de la pieza y del coeficiente de friccion entre los
acoplamientos y la pieza, selecciona un modelo que
pueda Proporcionar una fuerza de prensiéon 10 a 20
veces™! superior al peso de la pieza, como minimo.
1 Para mas detalles, véase el dibujo de seleccion del modelo.
@ Si durante el movimiento se producen fuertes
aceleraciones o impactos, sera necesario prever un
margen suplementario de seguridad.
Ejemplo) Cuando se desea establecer una fuerza de prension
de al menos 20 veces superior al peso de la pieza.
Fuerza de prension requerida
=0.5kg x 20 x 9.8 m/s? =~ 98 N 0 mas

Fuerza de empuje: 100 %

Distancia al punto de prension: 30 mm

Velocidad de empuje: 20 mm/s

Selecciona el modelo a partir de
la gréfica de fuerza de prension.

)
L —

L —

Selecciona la
velocidad de empuje.

-y

LEHF32
5 Precision de la fuerza de prension: +20 % (fondo de escala)

z [

w120 ~=——Fuerza de empuje 100 %

5 108 ==

2 90

C

Fo} — o

2 T—2%

o 60

° —_—1 40 %

N

5 30

>

- 0

0 20 30 40 60 80 100
Punto de prensién L [mm]

Cuando se selecciona LEHF32.

® El punto de interseccién entre la distancia al punto de
prension L = 30 mm y la fuerza de empuje del 100 %
proporciona una fuerza de prension de 108 N.

@ La fuerza de prensién es 22 veces superior al peso
de la pieza y, por tanto, satisface el valor de ajuste
de fuerza de prensién de «20 veces o superior».

LEHF32
110
5 100

Fuerza de empuje y umbrales de activacion

on [%

Calculo de la fuerza de prensioén requerida

q Durante la prensién de una pieza como la de la
1 figura de la izquierda y con las siguientes
definiciones,
F: Fuerza de prension [N]
u: Coeficiente de friccion entre los
b dedos y la pieza
m: Masa de la pieza [kg]
g: Aceleracién gravitacional (= 9.8 m/s?)
mg: Peso de la pieza [N]
las condiciones en las que la pieza no se caera son
2xuF>mg
T—Nl.'lmero de dedos
mg
2xu
Si «a» es el factor de seguridad, «F» viene
determinado por la siguiente formula:
-_mg
F= 2xu

«Fuerza de prension minima de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza»

Las «10 a 20 veces el peso de la pieza como minimo» recomendadas por SMC se calculan con un margen
de «a» = 4, que permite soportar los impactos que se producen durante un transporte normal, etc.

Dedo

Pieza

|
|
!
|
I

y, por tanto, F >

uF 1 uF
mg
Accesorios

Xa

Cuando u = 0.2

L
~ 2x0.2

Cuando u = 0.1

L
" 2x041

F

x4=10xmg F

A

[ 10 x Peso de la pieza J

x4 =20xmg

A

[ 20 x Peso de la pieza J

90
80
70
60
50
40
30

Fuerza de empuje/Umbral de activaci

0 10 20 30

Velocidad de empuje [mm/s]

40

@ La velocidad de empuje se alcanza en el punto en
el que se cruzan el 100 % de fuerza de empuje y
una velocidad de empuje de 20 mm/s.

# Confirma el rango de velocidad de empuje para la
fuerza de empuje determinada [%].

<Referencia> Coeficiente de friccién u (depende del
entorno de trabajo, la presidon de contacto, etc.)

(Coeficiente de friccion | Accesorio — Material de las piezas (indicacion)
0.1 Metal (rugosidad superficial Rz3.2 o menos)
0.2 Metal
0.2 min. Goma, resina, etc.

= o |ncluso en el caso de que el coeficiente de friccién sea superior a
w=0.2, SMC recomienda elegir pinzar con una fuerza de prension
entre 10'y 20 veces superior al peso de la pieza que se va a manipular.

* Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones o
impactos, sera necesario prever un margen mayor.
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Procedimiento de seleccion

Seleccién del modelo Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

m Comprueba la fuerza de prension: serie LEHF

O

(72
(18
e Indicacion de la fuerza de prension Prensién externa Prensién interna =
La fuerza de prensién mostrada en los
gréficos a continuaciéon se expresa como ﬁ d ﬂ
«F», que representa la fuerza de prensién
ejercida por uno de los dedos cuando m
tanto los dedos como los adaptadores h
estan en contacto con la pieza, como se |
muestra en la siguiente figura. o 18] D o o D
@ Ajusta el punto de prensién de la pieza
«L» de modo que esté dentro del rango L Dedo ( L Dedo
mostrado en la siguiente figura. | >
I! E—1 | 1 |._|IJ
’ ] _,; 2 ]
| -
F— -—F L: Punto | I | L: Punto
'(:e 'p:rensién Fee| I % o | F ge ;Ia:rensién
Accesorios Pieza F: Fuerza . : - Fuerza
de prension Accesorios / Pieza de prension g
w
LEHF32 LEHF40 =
150 Precision de la fuerza de prension: +20 % (fondo de escala) 200 Precision de la fuerza de prension: +20 % (fondo de escala)
I [
z ‘ ‘ = Fuerza de empuije 100 %
=, | o =, \\ puj © T
w 120 ~———Fuerza de empuje 100 % w 160 =
C C
. | (%)
S 2 —_ 70 % w
2 9 —1 0% 2 120 — -
[0) ° [0)
g 60 p g 80 40 %
o —_ 40% o
N N
o 30 o 40 (72}
g 2 i
[ L -
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Punto de prensién L [mm] Punto de prension L [mm]
* La fuerza de empuje es uno de los datos de paso que se I
introducen en el controlador. — - - (I.{.I)
] Seleccion de la velocidad de empuje -

@ Ajusta la [Fuerza de empuje] y [Disparador LV] dentro del

rango mostrado en la siguiente figura.

LL
I
L
— 110 ‘ : ‘ —r— _
= 100 Fuerza de empuje y umbrales de activacion
=3
£ 90
3 80
g 2 E
e 7
5 -
2. 60
§ 50
T 40 -
5 ©
£ 30 -
0 10 20 30 40 n
Velocidad de empuje [mm/s] §<>
o
-
[
O
x
)
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Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion

m Comprueba el punto de prension y el voladizo: serie LEHF

@ Decide la posicion de prension de la pieza de modo que la cantidad de voladizo «H» estén dentro del rango mostrado en la siguiente figura.
@ Si la posicion de prension esta fuera del limite, la vida util de la pinza eléctrica puede reducirse.

Prension externa Prension interna

H: Voladizo
L: Punto de prensién

H: Voladizo
L: Punto de prension

11 - -
| — |
\ Posicién de
Posicién de H prensién
‘ prension
H
LEHF32 LEHF40
100 120
N
— 80 — 100 P
£ € N
£ E 80 v
T 60 T {%
o o 60
N N N
S 40 S A N
ke I 40 N, 0o
(] (e) ed ° \
> 20 > 20 elhplll'e \
% %
0 ~ 0 °
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Punto de prension L [mm] Punto de prension L [mm]

* La fuerza de empuje es uno de los datos de paso que se introducen en el controlador.
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Procedimiento de seleccion

Seleccién del modelo Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

m Comprueba la fuerza externa sobre los dedos: Serie LEHF

I
— Eﬁ
—_— _—_—
(&) o | o © P
I [ il

i -

| &$ﬁ

T \_/

Fv Mp

Fv: Carga vertical admisible Mp: Momento flector

I
—

] ‘ [ 1l
)i -
e
My: Momento flector lateral
M \_/
y Mr
~

Mr: Momento torsor

H, L: Distancia al punto en el que se aplica la carga [mm]

Carga vertical

Momento estatico admisible

Modelo e .
admisible Fv [N] | Momento flector: Mp [N-m] L ﬂ[e’\i t;g B LY Momento torsor: Mr [N-m]
LEHF32EK2-[1 176 1.4 1.4 2.8
LEHF40EK2-[1 294 2 2 4

= Los valores de carga de la tabla indican valores estaticos.

Calculo de la fuerza externa admisible
(cuando se aplica una carga de momento)

Ejemplo de calculo

M (Momento estatico admisible) [N-m]
L x[103~
(+1: Constante para la conversion de unidades)

Carga admisible F [N] =

Cuando se usa una carga estatica f = 10 N que aplica un momento
flector en el punto L = 30 mm desde la guia LEHF20K2-[0.
Por tanto, se puede utilizar. 0.68

isible F 068
Carga admisible 30 x 10°

22.7 [N]
Carga f = 10 [N] < 22.7 [N]

O
2
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Encoder absoluto sin bateria:

Pinza electrica (modelo de 2 dedos)
UK
Serie LEHF LenF32, 40 Ccn

pdg. 182y siguientes.

Forma de pedido

EK2-64|| |-R1CD17T
060 060 0 o

controladores, consulta la pagina siguien-
te.

LEHF 32

0 Tamafo gTipo de motor

32 Simbolo Tipo Controladores compatibles
40 JXC51 JXCP1  JXCEF
E Absoluto sin bateria JXC61 JXCD1  JXC9F
(motor paso a paso de 24 VDC)| JXCE1 JXCL1 JXCPF
JXCI1 JXCM1  JXCLF

Q Paso 0 Modelo de e Carrera [mm]
| K | Basico | 2 dedos Carrera/Ambos lados .
Tamafo

Basico | Carrera larga

32 64 32
40 80 40
6 Entrada del cable de alimentacion 0 Tipo/Longitud del cable del actuador
Basico (entrada en el lado derecho) Cable robdtico [m]
Cable del motor —_ Ninguno R8 81
Z R1 1.5 RA 101
B R3 3 RB 1551
_ L ] R5 5 RC 20+

Entrada en el lado izquierdo
Cable del motor

A
T
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Pinza

Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

9 Controlador
—_ Sin controlador
C1d Con controlador
.................. - C D 1 7 T
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacién)l l ¢ Conector enchufable de comunicacién, cable I/0**
Ndmero de controladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
’ . Especificacion especial 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio —
Sty Tipo Con i i Conector enchufable d
Bk onnggnuon 82 Rail DIN S onector enchufable de .
comunicacién de modelo recto DeviceNet™
5_|Entrada paralela (\PN) | @ Numero de controladores T |Conector enchufable de comunicacién| - CC-Link Ver. 1.10
6 |Entradaparalela(PNP)| @ e .. . ’ de modelo de derivacionen T
Especificacion especial
E | EtherCAT (] ® P T, P 1 Cable 1/0 (1.5 m) Entrad olo (VPN
9 | EtherNet/IP™ | @ ® Symbol| e | Especificacion 3 Cable /0 (3 m) Entrada en Pa’alelo (PNP)
P | PROFINET L) LJ 1 [iconmolador| Estandar 5 Cable I/0 (5 m) nirada en parelelo (PNP)
D DeV|chet® L J F 1 Con subfuncién
L 1O-Link (] ° controlador STO
M CC-Link [

+1 Bajo demanda
%2 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado.

x3 Selecciona la opciéon «—» para cualquier dispositivo que no sea

DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo.
Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.

A\Precaucion - N
[Productos conformes a CE] El actuador y el controlador se venden en conjunto.
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la . . L.
) . Asegurate de que la combinacion del controlador y el
serie LEH y la serie del controlador JXC. tuad t
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del actuador es correcta.
cliente y de la relacion con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no sera posible <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido (1) Comprueba el nimero del modelo en la efiqueta del actuador.
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como Este ndmero tiene que coincidir con el del controlador.
resultado, es necesario que el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC @ Comprueba que la configuracién de I/O parale-
de la maquinaria y del equipo como un todo. las coincide (NPN o PNP). ___.cor
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] e —— ‘ |
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes r
usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior. Para mas informacién, consulta
lap.179y 180. o
[Certificacién UL] J
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con « Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |\, ppcyr | Modelode | gy, ey | Modelode | o ppopyy | Modelode | Modelode |y o, | Modelode
progra- | enfrada o gypfyncien | entrada Peconsubncen | €Ntrada | g quppingign | entrada entrada | oop gupfuncien | entrada
mable directa ST0 directa §T0 directa §T0 directa directa ST0 directa
EtherCAT® EtherNet/IP™ ' | PROFINET DeviceNet™| 10-Link ' | CC-Link
1 r r ) C -
Tipo '
L :
g |
o - 7] fid - /] é
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1
ST /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entrada | Entradadirecta| Entrada
risticas el directa | EtherCAT con directa | EtherNetlP™con |  directa PROFINET con directa directa 0-Link con directa
Isti Parallo | FiherCAT®| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncién STO| PROFINET | subfuncion STO | DeviceNet™ |  10-Link  |subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Numero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
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Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Como montar los productos

Especificaciones
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LEHF32E LEHF40E
Carrera de aperturay Basico 32 40
cierre/ambos lados [mm] | Carrera larga 64 80
Paso [mm] 70/16 70/16
(4.375) (4.375)

Fuerza de prensién [N]*! *3 48 a 120 72 a 180

Especificaciones del actuador

Velocidad de apertura y cierre/Velocidad de empuje [mm/s]2*3 5a 100/5 a 30

Tornillo deslizante + Correa
Guia lineal (Sin circulacién)

Método de accionamiento
Tipo de guia de los dedos

Precision de medicion repetida de la longitud [mm]** +0.05
Contragolpe de dedos/un lado [mm]*5 0.5 max.
Repetitividad [mm]+¢ +0.05
Repetitividad de posicionamiento/un lado [mm] +0.1
Movimiento perdido/un lado [mm]*’ 0.3 max.
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*® 150/30

Frecuencia max. de trabajo [c.p.m] 60

Especificaciones eléctricas

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacion)

Peso [g] Basico 1625 1980
Carrera larga 1970 2500

Tamano del motor 42

Modelo de motor
Encoder

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Absoluto sin bateria

Tension de alimentacion [V] 24 VDC £10 %

Potencia [W]*° Potencia max. 57 Potencia max. 61

%1

*2

*3

4

#5

6

*7

+8

*9

La fuerza de prension debe ser 10 a 20 veces superior al peso de la pieza. La fuerza de desplazamiento
debe ser del 150 % cuando se libera la pieza. La precision de la fuerza de prensién debe ser +20 % (fondo
de escala) para LEHF32/40. El prension con un adaptador pesado y una velocidad de empuije alta puede no
ser suficiente para las caracteristicas del producto. En ese caso, reduzca el peso y la velocidad de empuje.
La velocidad de empuje debe ajustarse dentro del rango durante las operaciones de empuije (prensién). En caso
contrario, podria ocasionar un funcionamiento defectuoso. La velocidad de apertura/cierre y la velocidad de empuje
corresponden a ambos dedos. La velocidad para un dedo es la mitad de este valor.

La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje.
Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuird en hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido
en hasta un 20 %)

Precision de medicion repetida de la longitud se refiere a la dispersién (valor en el monitor del controlador)
cuando se mantiene repetidamente en la misma posicion.

El contragolpe no influye en las operaciones de empuje (prension). Realiza una carrera mas larga durante la
apertura para la cantidad de contragolpe.

Repetitividad se refiere a la variacion en la posicién de prension (posicion de la pieza) cuando se realizan
operaciones de prensién de forma repetida usando la misma secuencia para la misma pieza.

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco durante las operaciones de
posicionamiento

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La
prueba se realiz6 con la pinza en el estado inicial.)

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se
realiza en direccion al eje y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con la pinza en el estado inicial.)
Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el controlador)

Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

a) Cuando se usa la rosca del cuerpo
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Direccién de montaje

Pasador de posicionamiento
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b) Cuando se usa la rosca de la placa de montaje

c) Cuando se usa la rosca de la
parte trasera del cuerpo

— T

—

Direccioén
de montaje

o

O
2

Pasador de
posicionamiento

Pasador de
posicionamiento

Direccién
de montaje



Modelo de encoder absoluto sin bateria
Pinza

Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseho
Serie LEHF ®
(18
i : i m
]
L - 3
2 =1:_{ —— _I
@- m ' >
4
2t e
O — Tl% —
d / 7/ y . T o
; ‘ @ >
! Ll
# H -l
I
>
(72}
11}
-l
(72}
L
-
Lista de componentes
N.© Descripcion Material
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado (:,E)
2 Placa lateral A Aleacion de aluminio Anodizado [T1]
3 Placa lateral B Aleacion de aluminio Anodizado -
4 Eje deslizante Acero inoxidable Tratamiento térmico + Tratamiento especial —
5 Casquillo deslizante Acero inoxidable W
6 | Tuerca deslizante Acero inoxidable Tratamiento térmico + Tratamiento especial T
7 | Tuerca deslizante Acero inoxidable Tratamiento térmico + Tratamiento especial H
8 Placa fija Acero inoxidable
9 Placa del motor Acero al carbono
10 | Polea A Aleacion de aluminio -
11 | PoleaB Aleacion de aluminio L
12 | Tope de cojinete Aleacion de aluminio -
13 | Casquillo de goma NBR
14 | Rodamiento —
-
15 | Correa — ©
-
16 | Brida — 3
17 | Conjunto de dedos — §
18 | Motor —
-
[
(&
x
=

O
2
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Serie LEHF
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones

LEHF32EK2-32: Basico

Plano de
referencia
de montaje

Tornillo de
accionamiento
manual

(ambos lados)

LEHF32EK2-64: Carrera larga

Plano de referencia

8xMax07x4 12,29 12
1229 1.2
1]
p! e = )
a J T QU
| ;
2 x @ 3H9 (*5°%) 18].55 !
0
prof. 3 55 |18 o)

Longitud del cable del motor = 240+2

Longitud del cable del motor ~ 220+2

(Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
Basico) 75 Entrada en el lado ‘izquierdo)
51 0
65 g 1.6 5
- R i
‘*’ Sl =
g 2xM8x1.25x 16 g
o 8| ¥ 5| 2x06.4pasante ;.
® §A A b}
H 'y gl <
» % .,é O 5H9 (+g.030)
wia . 0.1
prof. 4 (Rango de trabajo de  Cuando estd cergado: 0 °
los dedos: 0 a 33)"  Cuando estd abierto: 32 +1
(49.5) | 655
2.6 115 2.6
60 +0.030
5H9 ("o™) %1 Elrango por el que se pueden mover
4xM6x1x10 prof. 4 los dedos cuando vuelve al origen.
© Asegurate de que ninguna pieza
X i ~ montada sobre los dedos interfiera con
ED:D = ©, las demas piezas o con los accesorios
A colocados alrededor de los dedos.
0 5H9 (*3%°) =2 Fija el cable del motor de modo que
prof. 4 los cables no se doblen
repetidamente.
1.2 37_12 12 37 1.2
8xM4x0.7x4
< I 3 —T 15 —— T ryl Ot
N — - [ I T — N
2x@3HY (0%°) " ’ 2
prof. 3 26|| 55 5.5 |26 u?;
©
Longitud del cable del motor =~ 190*2 Longitud del cable del motor =~ 220*2

(Entrada del cable del motor:

(Entrada del cable del motor:

de montaje Basico) Entrada en el lado izquierdo)
75
51 65 w© 6
?l 50
- 1
<A L
® ® NE :
0 2xM8x1.25x 16
% 8o - 2 x @ 6.4 pasante
- = N
Tomnillo de A
accionamiento AN
manual ‘o 2 o & P
(ambos lados) 1 %O K
& fr_ Canesicera @ SHI (*8'03")
27 I|¢e o | prof. 4
wla Cuando esta ebiro: : X
4 11 (Rango de trabajo de los dedos: 0 a 65)*1
(72.5) 84
2.6 156.5 2.6 x1 El rango por el que se pueden mover los
60 dedos cuando vuelve al origen. Asegurate
5H9 (*3:0%0) de que ninguna pieza montada sobre los
4xM6x1x10 prof. 4 dedos interfiera con las demas piezas o
9 ©y con los accesorios colocados alrededor de
Yy . los dedos.
L J——" - @ #2 Fija el cable del motor de modo que los
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cables no se doblen repetidamente.

@ 5H9 (*5%)
prof. 4
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Dimensiones

Pinza Serie LEHF

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

LEHF40EK2-40: Basico

8xM4x0.7x4 12,36 12 36 12
—T—><7
VED::, a ) <r¢
Y] r A 22 o
2x @ 3H9 (*5%%°) 8
prof. 3 20||.8 8|20 2
Plano de referencia de Longitud del cable del motor =~ 2402 Longitud del cable del motor ~ 210+2

montaje

(Entrada del cable del motor:

(Entrada del cable del motor:

Basico) 85 Entrada en el lado izquierdo)
65 2 _6 6
x - >
< o t
RS
2xM8x1.25x 16 >
O oy g
IR 2 x @ 6.4 pasante
g \\ 3
. ~ Tomillo de Y % ~ ]
acmonamlen;o rrl'agual % k) Cenesieerasn & S5HO (+8'030)
(ambos lados) wia : ?;égbjl prof. 4
tuinowri . (Rango de trabajo de los dedos: 0 a 41)!
(60 69.5
2.6 129.5 2.6
4xMEx1x10 70 5H9 (9990 «1 El rango por el que se pueden mover los
prof. 4 dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza
R o] montada sobre los dedos interfiera con
ED::'. & las demas piezas o con los accesorios
C > colocados alrededor de los dedos.
@ 5H9 (*3%%0) x2 Fija el cable del motor de modo que los
prof. 4 cables no se doblen repetidamente.
LEHF40EK2-80: Carrera larga
1.2 46 1.2 1.2 46 1.2
8xM4x0.7x4
I ; 1
< - Y P S Y |7 Y <
SR S N e 3
q : i
o
2x@3H9 (0%°)/ |30 |.8 8|30 ¢
prof. 3 ©
. Longitud del cable del motor =~ 180+2 Longitud del cable del motor =~ 210+2
Plano ded;eiﬁ(r)e;]rzg!g (Entrada del cable del motor: (Entrada del cable del motor:
I Bésico) 85 Entrada en el lado izquierdo)
51 © 6
65 S 60
- o | .
T VE - S an b
a i
0 2xM8x1.25x 16 o
d (&)
S 8| 3 2x064 =
| ~| ~| pasante
! ~ ~ m
@ 3 0
. oo
Tornillo deI Tl |
accionamiento manual o5 ) 0.030
(ambos lados) 32 5|5 Cuam(o)eiaoo.eqado‘ Q5HI ()
Cardoesaieto | Prof. 4 )
80 +1 (Rango de trabajo de los dedos: 0 a 81)*!
(90) 99.5
2.6 189.5 2.6
70 5H9 (*39%0) +1 El rango por el que se pueden mover los
4xM6x1x10 0 ) ,
prof. 4 dedos cuando vuelve al origen Asegurate
de que ninguna pieza montada sobre los
o dedos interfiera con las demas piezas o
ED:T:: i S con los accesorios colocados alrededor
? © de los dedos.

O
2

@ 5H9 (+g.030)
prof. 4

+2 Fija el cable del motor de modo que los
cables no se doblen repetidamente.
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Modelo de encoder absoluto sin bateria

Mesa giratoria

P

Controladores XD

Mesa giratoria serie LER p.1558 |
L
Ll
|

-~
Z

LER

JXC51/61

JXCLN
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Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Mesa giratoria

Serie LER

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

gO?dICIPneS Mesa eléctrica giratoria: LERS0EJ Aceleracion angular/Deceleraciéon
€ funciona- Posicion de montaje: Horizontal angular o: 1000°/s?
miento

Tipo de carga: Carga de inercia Ta

Configuracion de la carga: 150 mm x 80 mm
(Placa rectangular)

Angulo de giro 6: 180°

Velocidad angular »: 420°/s
Masa de la carga m: 6.0 kg

Distancia entre el eje y el centro
de gravedad H: 40 mm

m Momento de inercia—Aceleracion/Deceleracion angular

(@ Calculo del momento de inercia

(2 Momento de inercia —
Comprobacion de la aceleracion/
deceleracién angular
Selecciona un modelo en base al
momento de inercia y a la aceleracion
y deceleracion angulares consultando
el grafico «Momento de inercia—
Aceleracion/Deceleracion angular».

I=mx (a® + b?)/12 + m x H?

Ejemplo de seleccion

I=6.0 x (0.152 + 0.08%)/12 + 6.0 x 0.04?
=0.0241 kg-m?

LER50
0.14 J H

£ 0.12[—LERCI50EK

2 0.10 Par elevado

- o T

o LERCI50EJ

& 0.06— Basico

@

kel

° 0.04 N

g 002

5

= 0.00
100 1000 10000
Aceleracion/Deceleracion angular: o [°/s?]

Par necesario

@ Tipo de carga
e Carga estatica: Ts
e Carga de resistencia: Tf
e Carga de inercia: Ta

(@ Comprobacién del par efectivo
Confirma si es posible controlar la
velocidad en base al par efectivo
correspondiente con la velocidad
angular consultando el grafico «Par
efectivo—Velocidad angular».

[Formuia LeRso
Par efectivo 2 Ts 2
Par efectivo 2 Tf x 1.5 £ 10
Par efectivo > Ta x 1.5 Z  gl_% LERCS0EK
= % Par elevado
<] 8
Ejemplo de seleccion g 6 N
Carga de inercia: Ta g 4 \‘\
Tax15=1x® x2 /360 x 1.5 & 5 AN L |
=0.0241 x 1000 x 0.0175x 1.5 O----------E--?FY', \
=0.63 N-m 0 100 200 300 400 500
Velocidad angular: o [°/s]

Carga admisible

(D Comprueba la carga admisible
e Carga radial
¢ Carga de empuje
* Momento

Carga de empuje admisible 2 m x 9.8 ¢ Carga de empuje
Momento admisible 2 m x 9.8 x H

Ejemplo de seleccion

6.0 x 9.8 = 58.8 N < Carga admisible OK
* Momento admisible

6.0 x 9.8 x 0.04

=2.352 N-m < Momento admisible OK

) Tiempo de giro

155

( Calculo del tiempo de ciclo (tiempo de giro)

o1
7/

Velocidad: w [°/s]

70\

®2

N

T1 T2 T3

T4

0: Angulo de giro [°]

: Velocidad angular [/s]
@1 Aceleracion angular [°/s"]
®2: Deceleracion angular [*/s’]

T1: Tiempo de aceleracion [s] -
T2: Tiempo a velocidad constante [s] -
T3: Tiempo de deceleracion [s] -
T4: Tiempo de estabilizacion [s] -

Tiempo [s]

Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
Tiempo hasta que el actuador funciona a velocidad constante
Tiempo desde el niciodel funclonamiento a veloeidad constant hasta a parada
Tiempo hasta que se completa el posicionamiento

Tiempo de aceleracion angular T1 = w/o1

Tiempo de deceleracion angular T3 = w/®2

Tiempo a velocidad constante T2 = {f - 0.5 x o x (T1 + T3)}/w
Tiempo de estabilizacion T4 =0.2[s]

Tiempo de ciclo T =T1+T2+T3+T4

Ejemplo de seleccion

o Tiempo de aceleracion angular T1 =420/1000 = 0.42 s

* Tiempo de deceleracion angular T3 = 420/1000 = 0.42 s

* Tiempo a velocidad constante

T2 = {180 - 0.5 x 420 x (0.42 + 0.42)}/420
=0.009 s

* Tiempo de ciclo T =T1+T2+T3+T4
=0.42 + 0.009 + 0.42 + 0.2
=1.049 [s]

O

SVC




Seleccién del modelo Serie LE R
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Férmulas para el momento de inercia (Calculo del momento de inercia I) I: Momento de inercia [kg-m? m: Masa de carga [kg]

1. Barra fina 2. Barra fina 3. Placa rectangular fina (cuboide) 4. Placa rectangular fina (cuboide) n
Posicién del eje de giro: Posicién del eje de giro: Posicién del eje de giro: Pasa por el Posicion del eje de giro: Perpendicular ala | "
Perpendicular a una barra a Pasa por el centro de centro de gravedad de una placa. placa y pasa por un extremo. (Esto mismo | J
través de un extremo gravedad de la barra. se aplica a los cuboides de mayor grosor.) -

& s <@
> ch
az a a b
ar’ a? a —m. A —m.a az _ dai®+ b
U, [=m -+ me- 5 [=m-—5 I=m-—5 I=m,. 22 E
~ - - = ~N
T L U, - +my. daept |
NN [ Sy N R 12
S g - § | J Y ~ -
Soy-T . LSy
+ S L\ | J
. . o ) ~Se 7

S Plagg rectangul_ar fina (cuboide) 6. Forma cilindrica . .

Posicién del eje de giro: Pasa por el centro de incl d di fi 7. Esfera 8. Disco fino >
gravedad de la placa y perpendicular a la placa. ('"9_‘,’Ve" o un |.sco ino) Posicion del eje de giro: (montaje vertical) w
(Esto mismo se aplica a los cuboides de mayor Posicion del eje de giro: Diametro Posicion del eie de giro: -
Eje central O¢ j giro:
grosor.) é ¢ Diametro
2 2 2 2 2 0
I=m'M I=m'L I=m'27r I=m'r7 >_
~ 12 2 PPN 5 4
NP e ~ fs @ A «
| \T - F\ (:L_)/} Pl [ Y - AR -
! I S N
~e” ) N \L ¥ J
~ - ‘
9. Cuando se monta una carga en e L s . AP
- 10. Transmision de engranajes e I
el final de la palanca ) 9 y >
Numero de dientes = a m
1T]
-l
1. Calcula el momento de inercia Is para el
ar’ 2 giro del eje (B).
[=mi -+ mea” + K 2. A continuacién, sustituye el momento de

g\/(\_/l D (Ej.) Consulta 7 cuando la forma de m: inercia Is alrededor del eje (A) por Ia, 7))
[ sea esférica. L= (2.1 IiIJ

Lo /) or2 . A= (—)"1s

pNE K=m.. 7~ dontes b “~ |- b
~
. I
Tipo de carga n
- 1T]
-l
Tipo de carga
Carga estatica: Ts Carga de resistencia: Tf Carga de inercia: Ta

Solo es necesaria la fuerza de presion (p. ej., para amarre) | Cuando la fuerza de friccion o la gravedad se aplican en la direccion de giro. Gira la carga con inercia w
Cuando se aplica la Cuando se aplica la El centro de giro y el centro de El eje de giro es vertical I
gravedad. fuerza de friccion. gravedad de la carga son concéntricos.  (hacia arriba y hacia abajo). H

27N
-
-7 //j
-
<.

&L

> 14
1T}
|

Ts=F-L Cuando la gravedad se Cuando la fuerza de friccion se Ta=1-¢-2 n/360
. aplica en la direccion de giro. aplica en la direccion de giro. (Ta=1-©-0.0175)
Ts: Carga estatica [N-m] b
L Tf=m-.g-L Tf=u-m-g-L ) ) ©
F : Fuerza de prension [N] ) ) Ta: Carga de inercia [N-m] -
L : Distancia desde el centro de giro Tf: Carga de resistencia [N-m] I : Momento de inercia [kg-m?2] 8
hasta la posicién de amarre [m] m: Peso de la carga [kgl o : Aceleracién/deceleracién angular [°/s2] P>
g : Aceleracion gravitacional 9.8 [m/s2] o : Velocidad angular [°/s] -
L : Distancia desde el centro de giro hasta el punto
de aplicacion de la gravedad o la fuerza de friccién [m]
u : Coeficiente de friccion 5
Par necesario: T=Ts Par necesario: T = Tf x 1.5%1 Par necesario: T = Ta x 1.5%1 g
¢ Carga de resistencia: Cuando la fuerza de friccion o la gravedad se ¢ Sin carga de resistencia: No se aplican ni la fuerza de friccion ni la gravedad en la -
aplican en la direccion de giro. direccion de giro.
Ej. 1) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro y el Ej. 1) El eje de giro es vertical (hacia arriba y hacia abajo).
centro de gravedad de la carga no son concéntricos. Ej. 2) El eje de giro es horizontal (lateral) y el centro de giro y el centro de
Ej. 2) La carga se mueve deslizandose por el suelo. gravedad de la carga son concéntricos.
= El par requerido es igual al total de la carga de = El par necesario corresponde Unicamente a la carga de inercia. T=Tax 1.5
resistencia y la carga de inercia. T = (Tf + Ta) x 1.5 «1 Con el fin de regular la velocidad, es necesario un margen para Tf y Ta.

svC 16
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Serie LER
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Momento de inercia—Aceleracion/Deceleracion angular Par efectivo—Velocidad angular
LERS50 LERS0
0.14 J ‘ L l 12
I e g I
— Par elevado 10 e
£ -  LERCIS0EK
2 0.10 £ g ' Par elevado
— Z \
s 008 - d
° <] —
5] Z 6 -
e £
s 0.06 % \
o - G 4 N
£ 0.04 — LEROS50EJ - & N
g Basico N [
2 2 \ LERLIS0EJ |
0.02 = Basico
0.00 0 : —l ‘
100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Aceleracion/Deceleracion angular: o [°/s?] Velocidad angular: o [°/s]
Carga admisible
(@) I l(b)
== — === == )
Carga radial admisible [N] cagaldelomptjelddmisiblell] Momento admisible [N-m]
Tamafio (a) (b)
Modelo basico | Modelo de alta precisién [Modelo bésico|"*90.55+"|  Modelo basico | Modelo de alta precision | Modelo bésico | Modelo de ala precisién
50 314 378 296 398 517 9.7 12.0
Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia) Precision de deflexion: desplazamiento con rotacion de 180° (quia)
* Desplazamiento hasta el punto A cuando se aplica
una carga en el punto A a una distancia de 100 mm Deflexion en la

del centro de giro. parte superior

de la mesa

100
A Carga Deflexion en la
_____ superficie
| —_— — 2 == externa de la
————r 2 i mesa
j
[ b i
LERC50 [mm]
I S // Parte medida LER (Modelo bésico)| LERH (Modelo de alta precisién)
'fo%\/ Deflexién en la parte 0.1 0.03
\o~o / superior de la mesa ) )
200 R = —
° 3 Deflexion en la superficie 0.1 0.03
c N4 externa de la mesa ) )
Q Q)Q//
E ny
§ 150 N4
3 /
2 120 |
50 | E— s s T, ..
: g a2 precision)
ERHS0 (Modelo. 22
[ [
0 20 40 60 80 100 120
Carga [N]
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Encoder absoluto sin bateria:

Mesa de giro eléctrica
C € 2R

-
Serie LER Lerso

Forma de pedido

LER| |50E K|- -R1]|CD17T,

1340 38 & o

Para obtener los detalles sobre
los controladores, consulta la
pagina siguiente.

0 Precisién de la mesa 9 Tamaiio eTipO de motor
— Modelo basico | 50 | Simbolo Tipo Controladores compatibles
H Modelo de gran precision JXC51 JXCP1  JXCEF
E Absoluto sin bateria JXC61 JXCD1  JXC9F
(motor paso a paso de 24 VDC)| JXCE1 JXCLA JXCPF
JXC9I1 JXCM1  JXCLF

9 Max. par de giro [N-m]
K Gran par 10

J Basico 6.6
e Angulo de giro [°] 6 Entrada del cable de alimentacion 0 Tipo/Longitud del cable del actuador
— 320 Modelo bésico (entrada en el lado derecho) Cable roboético [m]
2 Tope externo: 180 — Ninguno R8 81
Tope externo: 90 _ R1 1.5 RA 101
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20%*1

Entrada en el

. i | 0° o\ o |
lado izquierdo (@’,
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Encoder absoluto sin bateria:
Mesa de giro eléctrica Serie LE R

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@ Controlador
— Sin controlador
c Con controlador

...................................... o
------ -~ CDI1[7]T i
........... l | -
Interfaz (Entrada/Salida/Protocolo de comunicacion) ] ® Conector enchufable de comunicacién, cable 1/0*3
Nimero de confroladores, Montaje Simbolo Tipo Interfaz aplicable
) ) Especificacion especial 7 | Montaje con tornillo — Sin accesorio —
Sinbolo Tipo  Tconsubfucidn - - Conector enchufable de @
Estandar 8 Rail DIN S ector L
ST0 comunicacion de modelo recto DeviceNet™ w
g En;raga parallella Em\’l; : Numero de controladores, T Conzctor egclhug;abCI‘e Qe cg’municicién CC-Link Ver. 1.10 -
ntrada paralela Especificacién especial e modelo de derivacion en
E EtherCAT [ ) [ ] P Nimend P 1 Cable /0 (1.5m) Entrada en paralelo (NPN)
9 [EtherNet/IP™ | @ ° Symbol| e € | Especificacion 3 Cable I/0 (3 m) P
Entrada en paralelo (PNP)
P_| PROFINET ® ® 1 [icontrolador|  Esténdar 5 Cable I/O (5 m) E
D DeV|ce_Net® [ ) E 9 Con subfuncion |
L 10-Link [ ] [ ] controlador STO
M CC-Link [ )
+1 Bajo demanda «3 Selecciona la opcion «—» para cualquier dispositivo que no sea | >
#2 El rail DIN no esta incluido. Pidelo por separado. DeviceNet™, CC-Link o entrada en paralelo. L
Selecciona las opciones «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link. -
Selecciona las opciones «—», «1», «3» 0 «5» para entrada en paralelo.
/A\Precaucion - N
[Productos conformes a CE] El actuador y el controlador se venden en conjunto. >
La conformidad EMC ha sido comprobada combinando los actuadores eléctricos de la . . L (7))
) . Asegurate de que la combinacion del controlador y el wl
serie LER y la serie del controlador JXC. tuad t -l
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control del actuador es correcta.
cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no seré posible <Comprueba lo siguiente antes del uso.>
certificar la conformidad con la directiva EMC de los componentes de SMC que hayan sido (1) Comprueba el nimero del modelo en la efiqueta del actuador.
incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales de funcionamiento. Como Este ndmero tiene que coincidir con el del controlador. (7))
resultado, gs ngcesario qug el cliente compruebe la conformidad final con la directiva EMC @ Comprueba que la configuracién de I/0 parale- L_IIJ
de la maquinaria y del equipo como un todo. las coincide (NPN o PNP). ____.co-
[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador] | | (TemmmzETy
Cuando la serie JXC se tiene que utilizar junto con el encoder absoluto sin bateria, debes LERSOEK'Z
usar un controlador con una version V3.4 o S3.4 o superior. Para mas informacién, consulta m:] _____ - T
lap. 179y 180. n
ap.179y 180 1 i
[Certificacién UL] N J| -
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con « Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos.
actuadores eléctricos disponen de certificacion UL. Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu
LL
I
1T}
-l
Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada Modelo de entrada
Modelo | Modelode |y, ppecpr | Modelode | gy pppy | Modelode |y, ppopyr | Modelode | Modelode | gy g, i | Modelode
progra- | entrada oy gupfyncion | eNtrada Pheonsubioniin | €Ntrada | e qupfinggn | entrada entrada | con gupfuncien | entrada
mable directa STO directa $T0 directa ST0 directa directa STO directa o
EtherCAT® || EtherNet/IP™ | PROFINET ' | DeviceNet™| 10-Link | CC-Link L
X 1 _— 3 o —l
Tipo d ' '
I
1 -
- ©
-
] S
| |
- /] /’4 % /',‘ @ §
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXCO9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1
-
Caracte- /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada Entrada | Entrada directa | Entrada lgj)
isti lel directa | EtherCAT con directa EtherNetIP™con | directa PROFINET con directa directa [0-Link con directa <
LIstcas paralelo EtherCAT®| subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncion STO | PROFINET | subfuncién STO | DeviceNet™ |  10-Link | subfuncion STO| CC-Link )
Motor compatible Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero max. de
datos de paso 64 puntos
Tension de almentacion 24 VDC
Pégina de referencia 165 | 172
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Serie LER
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LERCJ50EK | LERCJ50EJ
Angulo de giro [°] 320
Paso [°] 7.5 12
Par max. de giro [N-m] 10 6.6
Par max. de empuje 40 a 50 % [N.m]#! 3 40a5.0 2.6a3.3
[} LECP6/LECP1/
g | omentode | | cpmyxCOH 013 0.05
\@© .
a LECPA
kg-m2]#2 #3 . 3
% [kg-m?] JXCO3 0.10 0.04
3 Velocidad angular [°/s]*2 *3 20 a 280 30 a 420
= | Velocidad de empuje [°/s] 20 30
S | Aceleracion/deceleracion angular max. [°/s?)+2 3000
°
© Modelo basico +0.2
= o
° Contragolpe [°] Modelo de alta 0.1
© precisién =0.
g Repetitividad de Modelo basico +0.05
@ posicionamiento [] :‘)"&gg%ﬁe alta +0.03
5 | Movimiento Modelo basico 0.3 méx.
g | perdido []+ P alta 0.2 max.
% Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]+® 150/30
2 | Tipo de actuador Pifidn sinfin especial + Accionamiento por correa
7]
W | Frecuencia max. de trabajo [c.p.m] 60
#1 La precision de la fuerza de empuije es LER50: =20 % (fondo Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
de escala). Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 maéx. (sin condensacion)
%2 La aceleracion angular, la deceleracion angular y la Modelo basi 20
velocidad angular pueden fluctuar debido a variaciones en el Peso [kg] ocelo basico .
momento de inercia. Mr%g?slfége alta o4
Consulta los graficos «Momento de inercia—Aceleracion/ -LZI
Deceleracion < . 180
angular» y «Par efectivo—Velocidad angular» en la pagina g I-}ngulo de giro brazo (1 ud.)
157 para confirmacion. E [’1 -3/ 9
=3 La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la S brazo (2 uds.)
longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. o | Repetitividad en el extremo [°}/Con
Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuiré en & | tope externo +0.01
hasta un 10 % por cada 5 m. (A 15 m: Reducido en hastaun | ** - >
20 %) 5 Rango de ajuste del tope externo [°] +2
=4 Un valor de referencia para corregir errores en g -2/brazo Modelo basico 2.5
funcionamiento reciproco ° externo (1 ud.)| Modelo de alta
«5 Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en 3 Peso (1ud) precision 2.7
direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se [kal | .3/brazo Modelo basico 2.6
=
realizé con el actuador en el estado inicial.) externo (1 ud.)| Modelo de alta
Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de = - (1 ud) precision 2.8
frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en €| Tamafio del motor 042
direccion al eje y en angulo recto al husillo. (La prueba se 2 | Modelo de motor Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
realiz6 con el actuador en el estado inicial.) 2 - -
+6 Indica la potencia max. durante el funcionamiento & | Encoder Absoluto sin bateria
(incluyendo el controlador) £ | Tension de alimentacion [V] 24 VDC =10 %
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de e . o " "
alimentacion. & | Potencia [W]* Potencia max. 57

Rango de regulacion del angulo de giro de la mesa

Final de carrera
[Posicién final de
retorno al origen]*3 Orifico de

Marca de origen

Tope externo: 180°

Rango de ajuste del

Rango de ajuste del

pemo de regulacion

perno de regulacion

Tope externo: 90°

Marca de origen pasador guia & ‘ ‘
o | H IR
0 () © & _ fn
- (© \:
e o
)
°
9. Ey)
A #2 %3

*2 *2
Posicién final de retorno al origen  [Posicion final de retorno al origen] Posicion final de retomo al origen  [Posicién final de retorno al origen]

* Las imagenes muestran la posicion de origen de cada actuador.
+1 El rango por el que se pueden mover los dedos cuando vuelve al origen.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
%2 Posicion tras el retorno al origen La posicién varia dependiendo de si hay un tope externo.
*3 [] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen
SMC
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Modelo de encoder absoluto sin bateria )
Mesa giratoria Serie LE R

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno

Modelo con tope externo

5

Modelo de alta precision

|
Lista de componentes Lista de componentes
N.° Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota
1 | Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Tabla Aleacion de aluminio Anodizado
2 | Placa lateral A Aleacién de aluminio Anodizado 23 | Brazo Acero al carbono ;ljatamiento térmigc? +
3 |Placa lateral B Aleacion de aluminio|  Anodizado Iquelado elactrolftico
K . T Tratamiento térmico + 24 | Soporte Aleacion de aluminio Anodizado
4 |Tornillo sinfin Acero inoxidable . ) - p—
{;Snzq?nr}té)tzfg?galr 25 :’eernlc; giz . Acero al carbono Tratamcl:ern:g ézrmlco +
5 | Pifién sinfin Acero inoxidable | et especal gu omado
6 | Cubierta de cojinete Aleacion de aluminio Anodizado
7 |Tabla Aleacion de aluminio
8 [Unidn Acero inoxidable
9 |Soporte de cojinete Acero aleado
10 | Tope de cojinete Acero aleado
11 | Perno de origen Acero al carbono
12 |Polea A Aleacién de aluminio
13 | Polea B Aleacion de aluminio
14 | Salida directa a cable NBR
15 | Placa del motor Acero al carbono
16 | Modelo bisico G fanura profunda .
] m?adelg gigién g@?nto de bolas
17 | Rodamiento de bolas de ranura profunda —
18 | Rodamiento de bolas de ranura profunda —
19 | Rodamiento de bolas de ranura profunda —
20 |Correa —
21 | Motor —
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Serie LER
Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones

LERO50EC (Angulo de giro: 320°)

163

=~ 230 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lado izquierdo)

) prof. 5.5

40018
0

,@@

=240 (Entrada del cable del motor: Modelo bésico)

= 1

!
z il
2XM10 x 1.5 x 20 2 |30
o @ 76h8 (S0is ) Marca
= § D74h8 (Suss ) de origen
£l s ©35H8 (3™)  Tomillo de o =
s 8 @20 (pasante)  accionamiento manual -5 T
I — =
s 21 S
= S ! (=} S
21 1]
g S
3 114.2 o
3 127 133 o
N
N
6xM6x1.0x10 S
6=
& % Dimensiones [mm]
f 3 Modelo | H1 | H2
LER50 16 5.5
LERH50 | 26 | 155
2
Y 2 x @ 8.5 (pasante)
%

2 x Didmetro de avellanado @ 14, prof. 8.5

20 S

=230 (Entrada del cable del motor: Entrada en el lad:

0 izquierdo) =240 (En

trada del cable del motor: Modelo basico)

LERCI50E-2 (Angulo de giro: 180°)

LERCI50E-3 (Angulo de giro: 90°)

g =1 &
&
2xM10x1.5x20 { = n]
T 2| a0 T
o D 76h8 (o) Tornillo de
— = 0
T 8 D 7408 (o). o, BCCiONAMiento manual
gz @ 35H8 (") (Amboslados) . 0 -
8 2 Q 20 (pasante) N S| 2 T
1| s =
3 S i sl Ty
e
- [aV)
3 127 b=
6xMex10x10 ¢ 152
2x M8 x 1.25 (Pemo de regulacion)
3 I D
n {L%?_) 57
g f
1 - -
9 5 Dimensiones [mm]
Modelo | H1 | H2 | H3
LER50 16 551|155
LERH50 | 26 | 15.5 | 25.5

85
i v
O
—

No aplicable a la especificacién de 180° (LERJ50-2)

2 x Didmetro de avellanado @ 14,

prof. 8.5

2 x @ 8.5 (pasante)

O
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Controladores

Serie JXCL] C€ M

+ Para mas informacion, consulta la pag. 182 y siguientes.

Modelo programable .................................................................................................................................................................................... p- 165

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC) —

serie JXC51/61

Absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

serie JXC[J

EtherCAT Ethen'et/IP

Device\'et

WW LER LEHF LESH LES LESYH LEYG LEY LEFB LEFS ‘

Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador
sVC 164
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Controlador

G“ us

(Modelo de entrada de los datos de pasos) C €

Serie JXC51/61

Forma de pedido

+ Para més informacidn, consulta la
pag. 182y siguientes.

JXC(5/1|7]|1
Y

o

1/0 en paralelo

0 Modelo I/0 en paralelo 9 Montaje 9 Longitud del cable 1/0 [m] 6 Ref. del actuador
5 NPN 7 Montaje con tornillo — Ninguno
6 PNP 8+ Rail DIN 1 15 Sin las caracteristicas técnicas del cable y las opciones del actuador
+1 El rail DIN no esta incluido 3 3 Ejemplo: Introduce «LEFS25EB-100» para LEFS25EB-100B-R1LIC.
Debe pedirse de forma 5 5 5
separada, (Véase la pag. 166) BC | Controlador en blanco*!
+*1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)
4 ] )
Precauciones sobre los
4 Y\ | controladores en blanco

El controlador se vende como una Unica unidad
después de establecer el actuador compatible.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el

actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(1 Comprueba el nimero del modelo en la
etiqueta del actuador. Este nimero tiene
que coincidir con el del controlador.

(2 Comprugba que coincide la configuracion I/
0O en paralelo (NPN o PNP).

[ LEFS25EA—400

=

®

% Consulta el manual de funcionamiento para el uso de productos. Descargatelo a través de
nuestro sitio web https://www.smc.eu

Caracteristicas técnicas

(JXCO1OO-BC)

Un controlador en blanco es un controlador en
el que el cliente puede escribir los datos del
actuador con el que va a funcionar de forma
combinada. Usa el software especifico (JXC-
BCW) para realizar la escritura de datos.

¢ El rango de tamano del actuador eléctrico
aplicable varia en funcién de la version del
controlador.

Consulta en las paginas 179 y 180 cémo
confirmar la version del controlador y los
tamanos de actuador aplicables.

* Descarga el software especifico (JXC-BCW) a
través de nuestro sitio web.

* Realiza el pedido del cable de comunicacion
para ajuste del controlador (JXC-W2A-C) y del
cable USB (LEC-W2-U) por separado para
usar este software.

Sitio web de SMC

https://www.smc.eu

JXC51

Modelo JXC61

Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Alimentacién Tensioén de alimentacion: 24 VDC =10 %

Consumo de corriente (controlador) 100 mA o menos

Encoder compatible Absoluto sin bateria (4096 pulsos/giro)

Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento del fotoacoplador)

Salida en paralelo 13 salidas (aislamiento del fotoacoplador)

Comunicacion en serie RS485 (solo para el modelo de montaje LEC-T1 y JXC-W2)

Memoria EEPROM

Indicador LED PWR, ALM

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

Sistema de refrigeracion Refrigeracién por aire ambiental

1 En las series LEY40 y LEYG4O0, si la carga de
trabajo vertical es mayor que el peso
enumerado a continuacion, usa el controlador a
una temperatura ambiente de 40 °C o inferior.

Rango de temperatura de trabajo [°C] De 0 a 55 °C*1 Serie Peso [kg] Serie Peso [kg]

Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacioén) LEY40LEA ) LEYG40[EA =

Resistencia de aislamiento [MQ] | Entre todas las terminales externas y la carcasa: 50 (500 VDC) LEY40_EB 19 LEYG40_EB 17

Peso [g] 150 (montaje con tornillo), 170 (montaje en rail DIN) LEY40CJEC 38 LEYG40LJEC 36
165
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Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX C5 1/ 6 1

Montaje
a) Montaje con tornillo (JXCUI17[1-[]) a) Montaje en rail DIN (JXCLI18[-[]) »
(Instalacién con 2 tornillos M4) (Instalacion en el rail DIN) h
-l
El rail DIN esta bloqueado.
Cablede ——
Cable de toma a tierra Cable de toma a tierra toma a
o - lierra m
Direccién de montaje :> g ! A TS
| oW
| o
1 A
| | | L
| R
9
| | | >
l i 1 11}
| I
' - S - =
Direccion de montaje ::>}M ! v (>’;
”””” w
-l
Adaptadorde
montaje en rail DIN
Enganche el controlador sobre el rail DIN »
y presione la palanca de la seccién A en w
la direccién de la flecha para bloquearlo. |
% Cuando se usa el tamafo 25 o superior de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser 10 mm o mas.
I
(72}
4
Rail DIN L
12.5 5.25 75
AXT100-DR-[] (Paso
# Para [, introduce un nimero de los indicados en la linea «N®» P N N R R o B B If
linea de la tabla siguiente. R i i i i i o Y w
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 167. g -
imensi I RE:S
Dimensiones L [mm] ——
Ne 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5 E
-l

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

L 273 |285.5| 298 [310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 [410.5| 423 (435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

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

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

166
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Serie JXC51/61

Dimensiones
66
1 g45
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)
- .
————
© Parte del
"] actuador
P etiqueta del
—_ ndmero
Z
Z| 0o
5| %
. s ©
" 3| 8 = =
u Sl g of ¢ o o —
Bl 2| B @ <
o) = 2 - T v T T T VT T -
noom 21 3 Nk PR EED
o o
el el
- = c . -
'ﬂ\ © ] . s
= = - -
i CARKE)
- o o
=4 o ~
~ [(e]
!+ Se puede
\ © | montar en rail
N DIN (35 mm)
g >,
(91.7) =
17.3_
4.5

167

O
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Para montaje del cuerpo

(Montaje con tornillo)




Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX C5 1/ 6 1

Ejemplo 1 de cableado

’Conector I/O en paralelo

Diagrama de cableado
JXC51C1C1-L1 (NPN)

# Cuando se conecta un PLC al conector I/O en paralelo, se debe usar el cable I/O (LEC-CN5-[J).
# El cableado cambia en funcién del modelo de 1/0O en paralelo (NPN o PNP).

JXC61000-0 (PNP)

CN5 CN5
COM+ | At {1 COM+ | At {
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 |
IN1 A4 — IN1 A4 k/—i
IN2 A5 — IN2 A5 */—i
IN3 A6 — IN3 A6 *;_.—‘
IN4 A7 — IN4 A7 | °
IN5 A8 — IN5 A8 k/—'
SETUP | A9 — SETUP | A9 k/—‘
HOLD | A10 — HOLD | A10 k/—‘
DRIVE | A11 — DRIVE | A11 k/—‘
RESET | A12 — RESET | A12 *;_.—‘
SVON | A13 — SVON | A13 |~
outo | Bi ouTo | Bi ﬁ
OuTi | B2 ouT1 | B2 {Carga}
ouT2 | B3 out2 | B3 .
ouTs | B4 OUT3 | B4 —Cad—9
OuT4 | BS5 OUT4 | B5 |—Cas——9
OuT5 B6 ouTs B6 Carga 3
BUSY | B7 BUSY | B7 Carga
AREA | B8 AREA | B8 {Cargal
SETON | B9 SETON | B9 {Cargal
INP B10 INP B10 {Cargal
SVRE | B11 SVRE | B11 {Carga}
*ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Carga}
*ALARM | B13 *ALARM | B13 {Cargel
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ Conecta el suministro eléctrico de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUT5 | Salidas del nimero de datos de pasos durante el funcionamiento
COM- Conecta el suministro eléctrico de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Se activa cuando el actuador estda en movimiento
INO a IN5 Los datos de pasos indica_dos en binario. AREA Se activa dentro del rango de ajuste de la salida del &rea de datos de pasos
(La entrada se indica combinando INO a 5). SETON Se activa cuando el retorno a origen se ha completado
SETUP Instruccion para retorno al origen INP Se activa cuando se alcanza la posicion objetivo o la fuerza objetivo
HOLD Se detiene temporalmente el funcionamiento (Se ilumina cuando se completa el posicionamiento o el empuje).
DRIVE Instruccion para ejecutar paso SVRE Se activa cuando el motor esta activado
RESET Restablece la alarma e interrumpe el funcionamiento *ESTOP*1 OFF cuando se indica parada de EMG
SVON Instruccién ON para activar motor *ALARMA*1 OFF cuando se genera la alarma

O

#1 Sefal de circuito l6gico negativo (N.C.)
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Serie JXC51/61

Ajuste de datos de pasos

1. Ajuste de datos de pasos para posicionamiento

En este ajuste, el actuador se mueve hacia adelante y se detiene en
la posicién objetivo.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y la operacion.
Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta operacion

2. Ajuste de datos de pasos para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion de inicio del empuije y, cuando
la alcanza, empieza a empujar con la fuerza establecida o0 menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de ajuste y la operacion.
Los elementos de ajuste y los valores de ajuste para esta operacion

se establecen a continuacion.

Velocidad

Aceleracion

Velocidad

Salida INP

En posicién

OFF

©: Debe establecerse.
O Debe ajustarse del modo requerido.

Datos de pasos (posicionamiento) —: No se requiere ninglin ajuste.

se establecen a continuacion.

Velocidad
Velocidad de empuje

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Fuerza ’—‘ :
Posicion '
: En posicién
Fuerza de empuje
Disparador LV T

Salida INP

Datos de pasos (empuje)

OFF

©: Debe establecerse.
O : Debe ajustarse del modo requerido.

INecesidad] Elemento Detalles INecesidad] Elemento Detalles
Cuando se requiere la posicién absoluta, se debe Cuando se requiere la posicién absoluta, se debe
© | Movimiento MOD establecer como Absoluta. Cuando se requiere la © | Movimiento MOD establecer como Absoluta. Cuando se requiere la
posicion relativa, se debe establecer como Relativa. posicion relativa, se debe establecer como Relativa.
© | Velocidad Velocidad de traslado a la posicion objetivo © | Velocidad Velocidad de traslado a la posicion inicial de empuje
© | Posicién Posicién de destino © | Posicién Posicion inicial de empuje
Pardmetro que define la rapidez del actuador para Pardmetro que define la rapidez del actuador para
L alcanzar la velocidad establecida. Cuanto més alto es el L alcanzar la velocidad establecida. Cuanto més alto es el
O | Aceleracion . o ; O | Aceleracion ) S :
valor de ajuste, mas rapido alcanza la velocidad valor de ajuste, mas rapido alcanza la velocidad
establecida. establecida.
Pardmetro que define la rapidez del actuador para Pardmetro que define la rapidez del actuador para
O | Deceleracion detenerse. Cuanto més alto es el valor de ajuste, més O | Deceleracion detenerse. Cuanto més alto es el valor de ajuste, mas
répido se detiene. répido se detiene.
Sl en E ango o duses v on funn gl malo o
© | Fuerza de empuje | (Si se establecen valores de 1 a 100, cambiard la . 9 oS
» - , © | Fuerza de empuje | actuador eléctrico. Consulta el manual de
operacion a operacién de empuje). N . -
funcionamiento para obtener mas informacién sobre el
— | Disparador LV No se requiere ningun ajuste. actuador eléctrico.
— | Velocidad de empuje No se requiere ningun ajuste. - . i ) -
P - i 9ing — — - Condicién que activa la sefial de salida de INP. La sefial
o | Fuerzade Méx. par durante la operacion de posicionamiento (no se o | Disparador LV de salida INP se activa cuando la fuerza generada
desplazamiento requiere ninglin ajuste). P sobrepasa el valor. EIl umbral de activacion debe ser la
) i ; fuerza de empuje o inferior.
O | Area 1, Area2 Condicion que activa la sefal de salida del AREA.
Velocidad de empuije durante el empuje
- ) B ) Cuando se establece la velocidad en rapida, el actuador
Condicion que activa la sefial de salida de INP. Cuando Velocidad de eléctrico y las piezas pueden averiarse debido al impacto
el actuador se encuentra dentro del rango de [en O ) cuando golpean el extremo, por lo que el valor de ajuste
O | En posicién posicion, la sefial de salida INP se activa. (No es empuje debe ser mds pequefio. Consulta el manual de
necesario camblar e;to respec}o al valor inicial). Cuando funcionamiento para obtener mas informacién sobre el
sea necesario enviar la sefial de llegada antes de actuador eléctrico.
completar la operacién, aumenta el valor.
o Fuerza de Max. par durante la operacién de posicionamiento (no se
desplazamiento requiere ninguin ajuste).
O | Area1, Area 2 Condicion que activa la sefial de salida del AREA.
Distancia de traslado durante el empuje. Si la distancia
o | En posicion de traslado sobrepasa el ajuste, se detiene incluso si no
P estd empujando. Si se sobrepasa la distancia de
traslado, la sefial de salida INP no se activara.
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Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) Serie JX C5 1/ 6 1

Temporizacion de la senal

Retorno a origen on
. . LL
Alimentacion 24V L
— oV -~
SVON SEF
Entrada
SETUP ] E
Y
BUSY ON
OFF
SVRE
>
Salida | SETON w
INP \
+*ALARM i 0]
i >
: Ll
+ESTOP P -
Velocidad — 0 mm/s T
con | >
Retorno aorigen i (72}
____________________________________________ T N Ll
i"Si el actuador se encuentra en el rango «En p03|C|on» del parametro i -l
: basico, INP se activara, pero si no, permanecera desconectado. !
+ «+ALARM>» y «<+ESTOP» se expresan como circuitos Iégicos negativos.
(72}
R — w
¢ Lee el numero de paso "' ¢g el niriero & p?so -
Operaclon de poswlonamlento A Operaclon de empu1e L'__—___—__:_:_ i
= ON > ON
IN g’ T ’_’ﬂl OFF IN s’ él L) e | OFF
Entrada 15ms | ndicael i Entrada ésmrgg Indica el nimero de T
DRIVE omas, [~ 1L namero de pas & ) DRIVE | opasdepases . . . @
..i — . -l
i ON H ON
ouT H% ouT i
e OFF F/ OFF
Salida | BUSY ’ Salida | BUSY w
. I
INP i . INP F H
Velocidad — . _ T 0 mm/s Velocidad st 0 mm/s
Operacion de posicionamiento oA Operacién de empuje | o
______________________________________________ H [ e LI L
E Si el actuador se encuentra en el rango «En posicién» de los datos de E E Si la fuerza de empuje actual sobrepasa el valor «Disparador i -
! los pasos, INP se activard, pero si no, permanecera desconectado. | i LV» de los datos de los pasos, la sefial INP se activara !

*

«OUT» se produce cuando se cambia «DRIVE» de ON a OFF. Consulta
el manual de funcionamiento para obtener mas detalles sobre el
controlador para la serie LEM. (Cuando se aplica el suministro eléctrico,
«DRIVE» 0 «<RESET» se activan o «xESTOP» se desactiva, todas las
salidas de «<OUT» estan a OFF).

MANTENER Reset | "Restablecimiento

JXC51/61

. de alarma
f N ON
Entrada | HOLD I © Entrada | RESET I
— OFF OFF
-
. ON ON O
Salid BUSY ouT
aloa —_ OFF _ — i OFF o
Salida . ;‘.| ON X
+ALARM " -
F-ANG L NG | LT = = OFF
Velocidag——  Puntodeinicio 0 mm/s TAlarma desactlvada i ‘.|
lggs‘gce\eracwonl HOLD durante la operacién r------------------------------' --------------------- :
dcelerac : i Es posible identificar el grupo de alarma mediante la i

— - .combmamon de sefiales OUT cuando se genera la alarma.
# Cuando el actuador se encuentra en el rango «En posicién» en la operacion

de empuje, no se detiene aunque se introduzca la sefial «HOLD». = «+ALARM» se expresa como un circuito I6gico negativo.
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Serie JXC51/61

Opciones

Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacién JXC-W2A-C

|

51 3000

32

# Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

300

(3 Kit de parametrizacién del controlador JXC-W2A

El kit incluye un cable de comunicaciéon (JXC-W 2 A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
» Software de configuracién del controlador

 Controlador USB

Descargar del sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Sist. operativo

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Interfaz de comunicacion

Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

Display

Resolucion 1024 x 768 o mas

% Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

H Cable de conversion P5062-5 (longitud del cable: 300 mm)

T pm— G L)

H Conector de alimentaciondJXC-CPW

= El conector de alimentacion es un accesorio.

<Tamaiio de cable aplicable>
AWG20 (0.5 mm?), didametro de
cubierta 2.0 mm o menos

@ caav @ ov
®G®®
®®® @ m24v (B N.C.
® EMG (8 LKRLS
Terminal del conector de alimentacion
Nombre del terminal Funcién Detalles
. ” , Los terminales M 24V, C 24V,
ov Alimentacién comun (-) EMG y LK ALS son comunes ().
M 24V Alimentacidn del motor (+) Alimentacién del motor del controlador (+)
C24v Alimentacion de control (+) Alimentacién (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexion del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo
=L Conmutador de
B Consola de programacion 7 0%

(opcional)

LEC-T1-3[J|G

Consola de
programacion

Longitud del cable [m]

[3] 3 | Conmutador de habilitacién
— Ninguno
Idioma iniciale S | Equipado con conmutador de habitacin
J Japonés + Conmutador de seguridad para
E Inglés funcion «jog and test»

o Conmutador de parada

# Elidioma mostrado se puede
| G | Equipado con conmutador de parada |

cambiar a inglés o japonés.
Especificaciones

Elemento Descripcion
300 | Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacion (opcional)
# Para conectar la teaching box (LEC-T1-30JGL]) o el cable de comunicacion Longitud de cable [m] 3
para la parametrizacion del controlador (LEC-W2A-C) en el controlador, se Proteccion IP64 (excepto conector)
requiere un cable de conversion. Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
B Cable I/O Peso [g] 350 (Excepto cable)
Lado del controlador Lado PLC
LEC — C N5 — I — (N© de terminal)
g A1 B1 A1
. Q :
Longitud del cable (L) [m] g A13
1 15 8 Y B1
3 3 as4) | L B13  B13 A13
5 5
Ne¢ de pin del| Colordel [Marcaen| Color de N¢ de pin del | Color del | Marca en |Color de
conector | aislamiento | el cable | la marca conector | aislamiento | el cable [la marcal
_ A1 Marrén claro | ® Negro B1 Amarillo | m = Rojo
# T : AWG2
amafio de conductor: AWGZ28 A2 Marrén claro | B Rojo B2 Verdeclaro | m ® Negro
A3 Amarillo L Negro B3 Verdeclaro | m H Rojo
A4 Amarillo o Rojo B4 Gris L] Negro
A5 Verdeclaro | | Negro B5 Gris L1 Rojo
A6 Verdeclaro | ® Rojo B6 Blanco L Negro
A7 Gris u Negro B7 Blanco L] Rojo
Peso A8 Gris u Rojo B8 Marrén claro| B m | Negro
Ref. producto | Peso [g] A9 Blanco L Negro B9 Marrén 'claro LN Rojo
LEC-CN5-1 170 A10 Blanco u Rojo B10 Amarillo mmE = Negro
Al Marrénclaro | B ® Negro B11 Amarilo | mEE Rojo
LEC-CN5-3 320 A12 Marrénclaro | B | Rojo B12 Verdeclaro | mm W Negro
LEC-CN5-5 520 A13 Amarilo |mm Negro B13 Verde claro | m m m Rojo
— Apantallamiento
171
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Controlador para motor pasoapaso ¢ ¢ .,

+ Paramés informacion, consulta la pdg. 182  siguientes.

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Forma de pedido

l

JXCD1|7|[T|-

Protocolo de comunicaciénl
EtherCAT®
EtherNet/IP™
PROFINET
DeviceNet™
10-Link
CC-Link

S|r|gojo|jom

Para eje simplee®

Montaje ®
7 | Montaje con tornillo <
81 Rail DIN

! . icei! 10-Link -Li
1 El rail DIN no esté incluido. EtherCAT v~ Ethen'et/IP ZE82¢  Deviceilet ] CCoLink

Debe pedirse de forma
separada. (Véase la pag. 177)

o Ref. del actuador

Opcione

Sin las especificaciones del cable y las opciones del actuador
Ejemplo: Introduce «LEFS25EB-100~ para el modelo
LEFS25EB-100B-R10C.

.
% Selecciona «—» para cualquiera que no sea BC | Controlador en blanco*
JXCD1 ni JXCM1. =1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

—_ Sin bloqueo
S Con enchufe de comunicacion de modelo recto
T Con enchufe de comunicacion de modelo de derivacion en T

Este controlador se vende como una unidad individual después de que se
establezca el actuador compatible.

Asegurate de que la combinacién del controlador y el actuador es correcta.

(D Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe
coincidir con el del controlador.

N\ J
= Para mas detalles sobre el uso de los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descdrgalo a través de nuestro sitio web: https://www.smc.eu
4 N

Precauciones sobre los controladores en blanco (JXC[1[I[J-BC)

Un controlador en blanco es un controlador en el que el cliente puede escribir los datos del actuador con el que va a funcionar de forma
combinada. Usa el software especifico (JXC-BCW) para realizar la escritura de datos.
¢ El rango de tamafio del actuador eléctrico aplicable varia en funcion de la versién del controlador.
Consulta en las paginas 179 y 180 cémo confirmar la version del controlador y los tamafnos de actuador aplicables.
* Descarga el software especifico (JXC-BCW) a través de nuestro sitio web.
* Realiza el pedido del kit de ajuste del controlador (JXC-W2A-C) y del cable USB (LEC-W2-U) por separado para usar este software.

Sitio web de SMC: https://www.smc.eu

sMC 17z
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Especificaciones
Modelo JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Red EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacion Tensién de alimentacién: 24 VDC =10 %
Consumo de corriente (controlador) 200 mA max. [ 130 mA max. [ 200 mA max. [ 100 mA max. [ 100 mA max. 100 mA max.
Encoder compatible Absoluto sin bateria
5| sist Protocolo EtherCAT®+2 EtherNet/|P™ 32 PROFINET*2 DeviceNet™ 1O-Link CC-Link
° ema
§ a;I)Ticable Versién*! Test de conformidad| Volumen 1 (Edicion 3.14) Especificacion Volumen 1 (Edicion 3.14) Version 1.1 Ver.1.10
] Record V.1.2.6 | Volumen 2 (Edicién 1.15) Version 2.32 Volumen 3 (Edicion 1.13) | Clase de conexion A T
£
] . 10/100 Mbps*2 156 kbps, 625 kbps,
g | Velocidad de 100 Mbps*2 (negociacion 100 Mbps*2 | 125/250/500 kbps 2804 Kbps | 5 £ \ibos, 5 Mbps,
comunicacion . (COMB3)
a automatica) 10 Mbps
f =
~§ Archivo de configuracion*3 Archivo ESI Archivo EDS Archivo GSDML Archivo EDS Archivo |IODD Archivo CSP+
2| L Entrada 20 bytes Entrada 36 bytes Entrada 36 bytes | Entrada4, 10,20 bytes | Entrada 14 bytes |1 estacion, 2 estaciones,
S | Area de ocupacion I/0 . ) ) . . )
3 Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salida 36 bytes |Salida 4, 12,20, 36 bytes| ~ Salida 22 bytes 4 estaciones
7]
*'| Resistencia de terminacion No incluida
Memoria EEPROM

Indicador LED

PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF IPWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, COM [PWR, ALM, L ERR, L RUN

Longitud de cable [m]

Cable del actuador: 20 max.

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)*4

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 max. (sin condensacion)

Resistencia de aislamiento [MQ]

Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (500 VDC)

Peso [g]

220 (Montaje con tornillo)
240 (Montaje en rail DIN)

210 (Montaje con tornillo)
230 (Montaje en rail DIN)

220 (Montaje con tornillo)
240 (Montaje en rail DIN)

210 (Montaje con tornillo)
230 (Montaje en rail DIN)

190 (Montaje con tornillo)
210 (Montaje en rail DIN)

170 (Montaje con tornillo)
190 (Montaje en rail DIN)

#1 Ten en cuenta que las versiones estan sujetas a modificaciones.
x2 Usa un cable de comunicacién apantallado con CAT5 o superior para PROFINET, EtherNet /IP™ y EtherCAT®.
#3 Los archivos de configuracion se pueden descargar del sitio web de SMC.
=4 En las series LEY40y LEYG40, si la carga de trabajo vertical es mayor que el peso enumerado a continuacion, usa el controlador a una temperatura

ambiente de 40 °C o inferior.

Serie Peso [kg] Serie Peso [kg]
LEY40LIEA 9 LEYG40LIEA 7
LEY40CEB 19 LEYG40LIEB 17
LEY40CJEC 38 LEYG40[JEC 36

HEMarca registrada
EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.
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Controlador para motor paso a paso Serie JXCE1/9 1/P 1/D 1/L 1/M1

Ejemplo de comando de funcionamiento

Ademds de la entrada de datos de los 64 puntos méximo en cada protocolo de comunicacion, cada uno se los parametros se pueden modificar en tiempo real mediante el funcionamiento definido por datos numéricos. 7))
+ Se pueden usar valores numéricos distintos de «Fuerza de desplazamiento», «Area 1» y «Area 2» para realizar la operacion segun las instrucciones numéricas de JXCL1. |-u|]
<Ejemplo de aplicacion> Movimiento entre 2 puntos -
N° Modo de movimiento | Velocidad | Posicién | Aceleracién | Deceleracion | Fuerza de empuje | Disparador LV | Vel. de empuie | Fuerza de desplezamienio | Area 1 | Area 2 | En posicién
0 1: Absoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Absoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50 o
<Funcionamiento definido por n? de pasos> <Funcionamiento definido por datos numéricos> h
Secuencia 1: Instruccién de activacién del servoaccionamiento Secuencia 1: Instruccién de activacién del servoaccionamiento |
Secuencia 2: Instruccion para retorno al origen Secuencia 2: Instruccion para retorno al origen
Secuencia 3: Especificar el n® de bloques de movimiento 0 para introducir Secuencia 3: Especificar el n® de bloques de movimiento 0 y activar la
la sefial DRIVE. etiqueta de instrucciones de entrada (posicion). Entrada 10
Secuencia 4: Especificar el n® de bloques de movimiento 1 tras en la posicidn objetivo. A continuacion, la etiqueta de
desconectar temporalmente la sefial DRIVE para introducir arranque se activa. >=
la sefal DRIVE Secuencia 4: Activar el n® de bloques de movimiento 0 y la etiqueta de w
instrucciones de entrada (posicion) para cambiar la posicion -~
Esta misma operacion se puede realizar con cualquier comando de funcionamiento. objetivo a 100 mientras la etiqueta de arranque esté activa.
O
Secuencia 1= \ \ >
Ll
[e--oo-- ] -
Secuencia 2— ‘
N el =
Secuencia 3~ ‘ 5;
Ll
s »[] -
Secuencia 4- ‘ ‘
0 10 100
(72}
11]
-l
I
(72}
Ll
-l
LL
I
1T]
-l
oc
11T}
-l
-
Q
™
o]
(&}
x
=

JXCLN
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Serie Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Dimensiones

JXCE1/JXC91

67

(11.5)

1.2

84.2

64.2

35

JXCP1/JXCD1

67

* Se puede
montar en
rail DIN
(35 mm)

(11.5)

1.2
——

77

84.2

64.2

35

175

* Se puede
montar en
rail DIN
(35 mm)

245

JXCE1

35

Para montaje del cuerpo

32.5

(Montaje con tornillo)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

i

[

[is

\J

175
4.5

Para montaje del cuerpo

(Montaje con tornillo)

JXCP1

35

g4.5

32.5

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

170
152.5

187.3 (cuando se bloquea el rail DIN)

4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

JXCo1

4.5

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

193.2 (cuando se retira el rail DIN)

187.3 (cuando se bloguea el rail DIN)

=

=)

g

° 0

88 ——

3~ © ]

o

i) bm, ~my -

[0} P

12}

E N —

2 -

©

35

L

™

~

o]
175
4.5
Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)

35
gd4.5 32.5
==
0
2K —

P

175
4.5

Para montaje del cuerpo
(Montaje con tornillo)




Controlador para motor paso a paso Serie Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Dimensiones
JXCL1 0
67 (11.5) 45 35 w
12 1. Para montaje del cuerpo 32.5 -
(Montaje con tornillo)
—
: o
11T}
] |
< —
© Z
; : Z| 0
[(o) o %
s >
5| @
. R i
[0}
P oe
Tl ©
,J‘ c| c
fa S <
1 33 0]
| = Se puede | o >
montar en RIS w
rail DIN —| - |
(35 mm)
I
>
(72}
SEEE w
17.5 |
4.5
Para montaje del
cuerpo
(Montaje con tornillo) (/)]
11]
JXCM1 &7 045 % -
E,¢ Para montaje del cuerpo 32.5
(Montaje con tornillo)
I
. o (Iil)
-l
$ E d
< tiqueta de
- ® o | lareferencia
© /6] del actuador
Z\ !n L
=l o i I
=| — bu I.IJ
. 0| Bl o|lw -
| 3| g e
' J‘; 3 g §_ IO EE L 8
ol 2
oy o2 I —
{':' g % : o T E
il ol o ::
3 -8 '8 |
gl s =
* Se puede Nt
i o Q
N\ ) montar en ] 2 LT
rail DIN - & -
(35 mm) Q
: ! -
o]
S 3]
=FA= »
(77) | 17.5 =
L
125 5.05 75 4.5
(Paso) Para montaje del -
° cuerpo O
AXTH1 OO-DR-D NP NP N NP NP NP NPT 85 _ (Montaje con tornillo) (>_2
. . 1.25 =
L Dimensiones [mm] =
Ne. 1 2 3 4 5) 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 |1355| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Ne. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 [360.5| 373 |[385.5| 398 |410.5| 423 |435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Opciones

Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacién JXC-W2A-C

32

|

51

3000

# Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

=

300

(3 Kit de parametrizacion del controlador JXC-W2A

Un juego incluye un cable de comunicacion (JXC-W2A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
» Software de configuracién del controlador

* Driver USB (para JXC-W2A-C)

Descargar del sitio web de SMC:

https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Sist. operativo Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
comunicacion

Display Resolucién 1024 x 768 o0 mas

* Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas

propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

H Adaptador para montaje en rail DIN LEC-3-D0

= Con 2 tornillos de montaje

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para

montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje

con tornillo.

B Rail DIN AXT100-DR-[]

# Para [J, introduce un nimero del n.° de linea de la tabla de la pagina 176.
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en las pags. 175y

176.

B Teaching box

LEC -T1-3[J|G

Teaching box

Longitud de cable [m]

[ 3] 3

Idioma inicial®

I's
Conmutador de |
habilitacién I

(opcional) \ i

Conmutador de habilitacién

— Ninguno

S | Equipado con conmutador de habilitacion

J Japonés

funcién «jog and test»

E Inglés

# El idioma mostrado se puede
cambiar a inglés o japonés.

¢ Conmutador de parada
| G _|Equipado con conmutador de parada|

+ Para mas informacion, consulta la pag. 171.

177

# Conmutador de seguridad para

O

B Enchufe de alimentaciéon JXC-CPW

+ El enchufe de alimentacién es un accesorio.

c24v ov
OJOYO % M24V % N.C.
QO ® EMG (6 LKRLS
Conector de alimentacion
Nombre delterminal Funcién Detalles
oV Alimentacién comun | Los terminales M24V, C24V, EMG y LK RLS
(-) son comunes (-).
M24V | Alimentacion del motor (+) [Alimentacion (+) del motor del controlador
C24V | Alimentacion de control (+) |Alimentacion (+) de control del controlador|
EMG Parada (+) Terminal de conexién del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo

B Conector enchufable de comunicacion

Para DeviceNet™

Modelo recto Modelo de derivacion Conector enchufable de
JXC-CD-S

enTJXC-CD-T

comunicacion para DeviceNet™

Nombre deleminal

Detalles

V+

Alimentacién (+) para DeviceNet™

CAN_H

Cable de comunicacion (alto)

Purga

Cable de puesta a fiera/Cable apantallado

CAN_L

Cable de comunicacion (bajo)

V-

Alimentacion (-) para DeviceNet™

Para I0-Link
Modelo recto JXC-CL-S

Conector enchufable de

comunicacion para I0-Link

« El conector enchufable de comunicacion | N.2 de terminal N(t)enrlr%ﬁgld Detalles
para |O-Link es un accesorio. 1 L+ YV,
: 2 NC N/D
3 L- oV
4 C/Q | Sefal 10-Link

Para CC-Link

Modelo recto Modelo de derivacion Conector enchufable de

LEC-CMJ-S enTLEC-CMJ-T

comunicacion para CC-Link

Nombre del
terminal

Detalles

DA

Linea de comunicacién CC-Link A

DB

Linea de comunicacién CC-Link B

DG

Linea de puesta a tierra CC-Link

SLD

Apantallamiento CC-Link

FG

Toma de tierra

Il Cable de conversion P5062-5 (longitud

([P X

300

del cable: 300 mm)

&

# Para conectar la consola de programacion (LEC-T1-30GL) o el kit de
ajuste del controlador (LEC-W2[J) en el controlador se requiere un

cable de conversion.
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Serie JXC51/61

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Cable del actuador (Opcién)

[Cable robético para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-

i Conector A c tor G
Sl onector
LonqlltUd el cabl: (;') [m] (N2 de terminal) & ConectorB. @
. =) Te}
3 3 | e S
1 b i
8 g+ Y E5 R
A 101
B 15*1 Conector D
£
C 20 (30.7)
+1 Bajo demanda
Peso - N.2 de terminal N.2 de terminal
Sefial del conector A Color del cable del conector C
Ref. producto Peso [g] Nota A B.1 Marron >
LE-CE-1 190 A A1 Rojo ]
LE-CE-3 360 B B-2 Naranja 6
LE-CE-5 570 B A-2 Amarillo 5
LE-CE-8 900 Cable robdtico COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 Azul 4
- N.2 de terminal . N.2 de terminal
LE-CE-B 1680 Sefial | o conedor . Apantallamiento Color del cable | 5 npiarD
LE-CE-C 2210 Vee B-1 000K yant Marrén 12
GND A-1 + L ' Negro 13
A B-2 + r— Rojo 7
A A-2 t >OOO< 5 : Negro 6
B B-3 >OOO< ; t Naranja 9
B A-3 — Negro 8
[ -
SD+ (RX) B-4 +— Amarillo 11
SD- (TX) A4 OO v Negro 10
”””””” e Negro 3

[Cable robético con bloqueo para encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-[1]-B

Longitud del cable (L) [m]

Conector A
(N® de terminal) g Conector B

AB =

(D 5.5)

(14.2)

(N® de terminal)

1 Conector D
1 1.5 3 |§€I\' & S
3 3 TEY & = =
1 S\ N
J 5 3 [ED)
8 8*1 AB &
A 10%1 (14.7) =] Conector C
B 15%1 (30.7)
C 201
+1 Bajo demanda
Con bloqueo y sensor ¢ _ N de teminal N de teminal
il del conector A Cralar 6kl el del conector D
A B-1 Marrén 2
A A-1 Rojo 1
Peso g > ?ﬁﬁ?ﬁi .
Ref. producto | Peso [g] Nota COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A-3 Azul 4
LE-CE-3-B 460 _ N.2 de terminal . N.2 de terminal
LE-CE-5-B 740 S2hiEl del conector B Apantallamiento Collor del cable | iy sonecior
-CE-8- 1170 Cable robético Vee B S Marron 12
LE-CE-8-B GND A-1 / >OOO< [\ Negro 13
LE-CE-A-B 1460 = 52 ! [ Rolo 7
LE-CE-B-B | 2120 A Ao L OO00C Negro 5
LE-CE-C-B 2890 B B-3 — — Naranja 9
B A-3 +——t +——t Negro 8
1 I
SD+ (RX) B-4 + — Amarillo 11
SD- (TX) A4 XK \\/,’ Negro 10
oy [ EE 4 Negro 3
- N.2 de terminal
St del conector C
Bloqueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 Negro 5
Sensor (+) B-3 Marrén 1
Sensor (-) A-3 Azul 2

2 SNC

LER

JXC51/61

JXCLN




serie JXC51/61/E1/91/P 1/D1/L1/M1
P_recauciones r_elacionadas con las
diferentes versiones del controlador

H Si se utilizan las versiones JXC1-BC o JXCI1I-BC, usa la ultima versién de JXC-BCW (herramienta de escritura de parametros).

B Actualmente hay 3 versiones disponibles: productos de la versién 1 (V1.0 o S1.0J), productos de la versiéon 2 (V2.0 0 S2.[J) y
productos de la version 3 (V3.0 o S3.0J). Ten en cuenta que para escribir un archivo de copia de seguridad (.bkp) en otro controlador
con la serie JXC-BCW, tiene que ser la misma version que el controlador que cred el archivo. (Por ejemplo, un archivo de copia de
seguridad creado por un producto de la version 1 solo se puede escribir con otro producto de la versién 1, etc.). Solo se puede escribir
un archivo de copia de seguridad para el actuador eléctrico con encoder absoluto sin bateria entre la version 3.4 o un producto
superior (el archivo de copia de seguridad de la version 2 o productos anteriores no se puede escribir).

Identificacion de simbolos de version

Serie JXCOI, versién V3.[J o productos S3.[]

(vs9) a(s99]Tho

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91 Serie JXC51
Serie JXCEG61
” Serie JXCE

‘: m Serie JXCP1
] | Serie JXCD1
: Serie JXCL
§l\‘ Serie JXCM1
=
~ § Simbolo de versiésn - Serie JXCLI[J, versién V2.[J o productos S2.07
S~ §

/

wevz.) we (S22 i

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXC91 Serie JXCEL]
Serie JXCP1
Serie JXCD1
Serie JXCLI

Serie JXCLI], version V1.0 o productos S1.[]

XR XR T1.0

Modelos aplicables Modelos aplicables

Serie JXC91 Serie JXCEL]
Serie JXCPL]
Serie JXCD1
Serie JXCLL]
Serie JXC5H
Serie JXC6H

179
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Precauciones relacionadas con las
diferentes versiones del controlador

Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1

Controlador en blanco Versiones y tamainos de actuador eléctrico de tipo encoder absoluto sin bateria aplicables

B El rango de tamafo del actuador eléctrico de tipo absoluto sin bateria aplicable varia en funcién de la versién del controlador.
Asegurate de confirmar la version del controlador antes de usar un controlador en blanco.

Controlador en blanco Versiones/Tamaios de actuador eléctrico aplicables (Serie JXCLI1/JXCLIF)

O
2

Controlador en blanco Tamafo de actuador eléctrico aplicable
Serie gf;f:g’;g; LEFSLIE | LEFBLIE |LEKFSCIE | LEYLCIE |LEYCIE-X8 | LEYGLIE | LESCIE | LESHLCIE | LESYHLIE | LERCIE | LEHFLIE
Version 3.4
Serie JXC91 (\\/’3'4.',3?3";) 25, 32, 40|25, 32, 40 25,32, 40 25,32, 40 16, 25
Serie JXCD1 Ve'S'Og :
Serie JXCE1 | (V35,885
Serie JXCP1 .
Serie JXCLA1 (Q’Seg'osgséfo 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 16. 25
2 O 32,40 | 32,40 32,40 32, 40 P
superior
Version 3.4 25, 32, 40 25, 32 25 25 50 32, 40
(Vas Saa) |25 32,40|25,32,40 "7 125,32, 40| 40 |25, 32, 40 16,25 ’
Serie JXCM1 '
Serie JXC51/61 | \/orsion 3.5
(V3.5, S3.5) 0
superior | 45 o5 | 1, 25, 16, 25, 16, 25,
32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 8,16,25
. Todas las
Serie JXCLIF versiones
Controlador en blanco Versiones/Tamafos de actuador eléctrico aplicables (Serie JXCLIH)
Controlador en blanco Tamafo de actuador eléctrico aplicable
. Versién de
Serie controlador LEFSCIG LEKFCIG LEYOIG LEG LESYHCIG
Serie JXC9H
Serie JXCEH Iggsﬁ‘sr:zz 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8, 16, 25
Serie JXCPH
— 25, 32, 40 25, 32, 40
i Versién 1.0 25, 32, 40 25, 40 16, 25
Serie JX- Version 1.1
C5H/6H ersion 1. 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
O superior
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Actuadores eléctricos
Precauciones especificas del producto del
A modelo de encoder absoluto sin bateria

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguri-
dad en la contraportada. Consulta las precauciones sobre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el
manejo de productos SMC» o en el «<Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC https://www.smc.eu

\ Manipulacion |

A\ Precaucion

1. Error de ID de encoder absoluto no coincidente en la
primera conexion
Tras suministrar alimentacion, se produce un «Error de ID no coinci-
dente» en los siguientes casos. Después de reiniciar la alarma, realiza
una operacion de retorno al origen antes de volver a usar el producto.

Cuando se conecta un actuador eléctrico y se activa la
alimentacioén por primera vez tras la adquisicion*!
- Cuando se sustituye el actuador o el motor
- Cuando se sustituye el controlador
+1 Si has adquirido un actuador eléctrico y un controlador usando la
ref. del conjunto, ya se habra realizado el emparejamiento y es
posible que no se genere la alarma.
«Error de ID no coincidente»
El funcionamiento se habilita al hacer coincidir el ID del encoder en
el lado del actuador eléctrico con el ID registrado en el controlador.
Esta alarma se produce cundo el ID del encoder es diferente de
numeros registrados en el controlador. Al reiniciar esta alarma, el ID
del encoder se vuelve a registrar (emparejar) en el controlador.

® Con actuadores alineados
Los actuadores de SMC se pueden usar con sus motores colocados unos
junto a los otros. No obstante, para actuadores con un iméan de deteccién
magnética integrado (series LEY y LEF), mantén una separacion de
40 mm o mas entre los motores y la posicion por la que pasa el iman.
En la serie LEF, el iman esté en el centro de la mesa, mientras que en la
serie LEY el iman esté en la parte del émbolo. (Para mas detalles,
consulta el disefio en el catélogo.)

Se pueden usar con sus motores
colocados unos junto a los otros.

=

[ 1]

Si el controlador se cambia tras completar el emparejamiento

ID del encoder (+ Los siguientes valores son ejemplos.)

Actuador 17623 17623 17623 17623

=

No permitas que los motores estén muy cerca
de la posicion por la que pasa el iman.
Motor

fr e/ /

Controlador 17623 17699 17699 17623

¢Se ha producido un error

de ID no coincidente? No Si Reinicio de error = No

ID del encoder

ID del encoder en el en el lado del
lado del actuador\ controlador

Parte del iman integrado en el

—_— > actuador eléctrico (tuerca roscada)
El nimero ID se comprueba automaticamente cuando
se activa el suministro de alimentacion. Motor Mantén una
Se emite una sefal de error si el nimero ID no coincide. = v s — 7 separacion de

40 mm o0 mas.

2. En entornos con fuertes campos magnéticos, el uso
puede ser limitado.
Se utiliza un sensor magnético en el encoder. Por tanto, si el motor
del actuador se usa en lugares donde se generen fuertes campos
magnéticos, pueden producirse danos o fallos de funcionamiento.
No expongas el motor del actuador a campos magnéticos con una
densidad de flujo magnético de 1 mT o més.
Cuando se instala un actuador eléctrico y un cilindro neumatico con
detector magnético (ej. serie CDQ2) o multiples actuadores eléctri-
cos uno al lado del otro, mantén una separacién de 4 0 mm o mas
alrededor del motor. Consulta el disefio del motor del actuador.

Parte del iman integrado en el actuador
eléctrico (unidad de mesa)

3. El tamano del conector del cable del motor es dife-

rente del tamano del actuador eléctrico con un en-
coder incremental.
El conector del cable del motor de un actuador eléctrico con
un encoder absoluto sin bateria es diferente del de un actua-
dor eléctrico con un encoder incremental. Dado que las di-
mensiones de la cubierta son diferentes, ten en cuenta las di-
mensiones durante el proceso de disefo.

65 ‘ 24

Dimensiones de la cubierta del conector del encoder absoluto sin bateria

él‘ﬂ §

No se puede instalar un cilindro neumatico con
detector magnético en el area sombreada.
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Lista de productos conformes a CE/UL

* Para productos conformes a CE/UL, consulta las siguientes tablas y las siguientes paginas.

B Controlador «O»: Conforme «x»: No conforme A septiembre de 2021
Motor compatible Serie ( € Conformida';“usN 3 Motor compatible Serie ( € c@us
S Conformidad N.
JXCE1 O O E480340
JXC91 | O | O | E480340 LEosA e
JXCP1 | O | O | E480340 = X =
Motor paso a paso| JXCD1 O @) E480340 LECSS 8 X —
(Incremental) JXCL1 @) @) E480340 LECSB.T 5 é E4E;261
LECP1 @) O E339743 Servomotor AC
LECSC-T O O E466261
LECP2 O O E339743 -
LECSN-T O Ot E466261
e O | O | E339743 LECSST | O | O | E466261
JXC51/61 | O O E480340 LE CYI\-II 5
JXCE1 [ O | O [ EA480340 NEETD X =
Motor paso a paso| JXC91 O @) E480340 ©) X —
(Absoluto sin JXCP1 @) O E480340 | =1 Laopcion «Sin tarjeta de red» es la Unica conforme a los
bateria) JXCD1 | O O | E480340 estandares UL.
JXCL1 O @] E480340
JXCM1 O @] E480340
E48034
s s DCSHRR|_C |0 | cii
de alto rendimiento JXC9H o o) E480340
(24VDO) JXCPH | O | O | E480340
Servomotor
(24 VDC) LECA6 | O @) E339743
Controlador jﬁggg 8 X —
multieje de motor JXC93 e i —
[EEDENLEY JXC92 | O x —
Bl Actuador «0»: Conforme «x»:No conforme A septiembre de 2021
e serie ( € Conformida[;“‘“sN.g Motor compatible serie c E Conformid[;d“‘ljs N.2
LEFS @) X o Motor paso a paso
11-LEFS | O X — de alto rendimiento LEFS (@) x —
25A-LEFS | O x — (24VDC)
LEFB O X —
LEL O X — LEFS O X —
LEM O X — 11-LEFS @] X —
LEY O X — 25A-LEFS | O X —
25A-LEY O X — LEFB @] X —
Motor paso a paso LEEE’;%DW 8 i — Servomotor LEYL- I)E(; X7 8 i —
(Incremental) LES o) X — (24 VDC) LEYG o) X —
LESH O X — LES @] X —
LEPY @] X — LESH O X —
LEPS @) X — LEPY @] X —
LER O X — LEPS @] X —
LEHZ O X — LEFS e) < —
LEHZJ @] X — g —
11-LEFS | O x
LEHF | O | x — 25A-LEFS | O x —
LEHS @] X — LEFB e) x —
LEFS [ O [ «x — LEJS @) x =
LEFB | O | «x - 11-LEJS | O x -
LEKFS | O | «x — Servomotor AC | 35A- L EJS | O x —
LEY O | x — LEJB @) x —
Motor paso a paso [ LEY-X8 @) X — LEY25/32/63| O X —
(Absoluto sin LEYG @) X — LEY100 O X —
bateria) LES @) X — LEYG O X —
LESH O X — LESYH @] X —
LESYH @] X —
LER O X — # Los actuadores pedidos como unidades individuales
LEHF @) X — no son conformes a UL.
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Lista de productos conformes a CE/UL

l Actuador (cuando se pide con un controlador) «O-:Conforme «x»:No conforme «—»: No aplicable A septiembre de 2021

JXC51/61 JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Motor compatible Serie cMhus cMhus cMhus cMus M
c € Conformidad N.2 c € Conformidad N.2 c ( Conformidad| ~ N.° c ( Conformidad| ~ N.2 c € Conformidad N.2
LEFS O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
11-LEFS O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
25A-LEFS| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
LEFB O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEL O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743| O O E339743
LEM O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEY O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
25A-LEY | O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @] E339743
LEY-X5/X7| O X — O X — O X — O X — O X —
Mo(tl‘;rc‘r’:::;;;?so LEYG | O | O |[E339743| O | O |E339743] O | O |E339743] O | O |E339743] O | O |EB339743
LES O @) E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LESH O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
LEPY O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEPS O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
LER O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEHZ O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEHZJ O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
LEHF O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743
LEHS O O E339743| O O E339743| O O E339743| O @) E339743| O O E339743
JXCL1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
Motor compatible Serie s s s s s
( € Conformidad N.2 ( € Conformidad N.° ( € Conformidad N.2 c E Conformidad N.2 c € Conformidad N.°
LEFS O O E339743| O O E339743| O O E339743| x X — O O E339743
11-LEFS O O E339743| O O E339743| O O E339743| x X — O O E339743
25A-LEFS | O O E339743| O O E339743| O O E339743| x X — O O E339743
LEFB O O E339743| O O E339743| O @] E339743| x X — O O E339743
LEL O O E339743| O O E339743| O O E339743| x X — O O E339743
LEM O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743| O O E339743
LEY O O E339743| O O E339743| O @) E339743| x X — O O E339743
25A-LEY O O E339743| O O E339743| O O E339743| x X — O O E339743
LEY-X5/X7| O X — O x — O X — X X — O X —
M"(tlcr’]rc’::::; ;;’;‘“ LEYG | O | O |E339743] O | O |E389743] O | O |E339743] x | «x — [ O O |E339743
LES O | O [E339743] O O |E339743] O O |E339743] x x — O O |E339743
LESH | O | O |E339743| O | O |E339743] O | O |E339743] x | x — [ O O |E339743
LEPY | O | O |E339743] O O |E339743] O | O |E339743| x x — | O O |E339743
LEPS | O | O |E339743| O O |E339743] O O  |E339743] x x — O O | E339743
LER O | O |E339743] O O |E339743] O | O |E339743| x x — | O O |E339743
LEHZ | O | O |E339743] O O |E339743] O | O |E339743| x x — | o O |E339743
LEHZJ | O | O |E339743] O O |E839743] O | O |E339743] x x — [ O O |E339743
LEHF | O | O |E339743| O O |E339743] O O |E339743] x x — O O |E339743
LEHS | O | O |E339743| O | O |E339743] O | O |E339743] x | x — [ O O |E339743
JXC51/61 JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Motor compatible Serie By, \ Y B\ Y s cMhus M
C E Conformidad N.° C E Conformidad N.° C € Conformidad N.° c E Conformidad N.° c € Conformidad N.°
LEFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEFB O X — O X — O X — O X — O X —
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEY O X — O X — O X — O X — O X —
Motor paso a paso LEY-X8 | O X — o x — ©) x — O x — e} x —
(Absoluto sin bateria) Lo Q X — Q X — Q X — Q X — Q X —
LES O X — O X — O X — O X — O X —
LESH O X — O X — O X — O X — O X —
LESYH O X O X — O X — O X — O X —
LER O X — O X — O X — O X — O X —
LEHF O X — O X — O X — O X — O X —
JXCL1 JXCM1
Motor compatible Serie c € -\ c € ‘s
Conformidad N.2 Conformidad N.°
LEFS O X — O x —
LEFB_ | O | «x — 10 ” =
LEKFS O X — O X —
LEY O X — O X —
Motor paso a paso LEY-X8 | O X — o X —
(Absoluto sin baterfa) |—EEG 1 O x — O x =
LES O X — O x —
LESH O X — O x —
LESYH O X — O X —
LER O X — O X —
LEHF O X — O X —
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Lista de productos conformes a CE/UL

l Actuador (cuando se pide con un controlador) «0»:Conforme «x»:No conforme «—»: No aplicable A septiembre de 2021

JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
Motor compatible Serie oM\ us M us s s
( € Conformidad N.2 C € Conformidad N.2 c E Conformidad N.° c E Conformidad N.2
Motor paso a paso
de alto rendimiento LEF O O E339743 | O O E339743 | O O E339743 | O O E339743
(24 VDC)
LECA6
Motor compatible Serie C€ A -\ P
Conformidad N.©
LEFS @) O E339743
11-LEFS @] O E339743
25A-LEFS | O O E339743
LEFB O @) E339743
Servomotor LEY O | O |E339743
(i) LEY-X7 | O | x —
LEYG o O E339743
LES O @) E339743
LESH O O E339743
LECSA*! LECSB LECSC LECSS LECSB-T*!
Motor compatible Serie s s s s s
c € Conformidad N.2 c € Conformidad N.2 ( € Conformidad N.2 c € Conformidad | N.° c € Conformidad| ~ N.°
LEFS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
11-LEFS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
25A-LEFS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEFB O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEJS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
11-LEJS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
Servomotor AC 9sATEJS | O | O | E339743| O | x — [0 «x — O x | — o] x —
LEJB o (@) E339743 | O X — o X — o x — o x —
LEY25/32/63| O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEY100 — — — — — — — — — — — — O X —
LEYG O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
LESYH O X — — — — — — — — — — O X —
LECSC-T*! LECSN-T*1 LECSS-T*!
Motor compatible Serie o\ us s s
C € Conformidad N.2 ( € Conformidad N.2 ( € Conformidad N.2
LEFS O X — O X — O O E339743
11-LEFS O X — O X — O O E339743
25A-LEFS O X — O X — O O E339743
LEFB O X — O X — O @) E339743
LEJS O X — O X — @) @) E339743
11-LEJS O X — O X — O O E339743
Servomotor AC 25A-LEJS o) » — o) < — o) o E339743
LEJB O X — O X — O O E339743
LEY25/32/63| O X — O X — O O E339743
LEY100 O X — O X — O X —
LEYG O X — @] X — @] @] E339743
LESYH O X — O X — O X —

*1 Hay una marca de «certificacion UL» en el cuerpo del driver del servomotor AC.
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafno del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion”,

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

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Precaucion:

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/\ Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que disefia
el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aquf especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado
debe decidirla la persona que disefia el equipo o decide sus especificaciones
basandose en los resultados de las pruebas y analisis necesarios. El rendimiento
esperado del equipo y su garantia de seguridad son responsabilidad de la
persona que ha determinado la compatibilidad del producto. Esta persona debe
revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos
especificados en el anterior catalogo con el objeto de considerar cualquier
posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos,
incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal cualificado y
experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.
1. Lainspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta

confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la
caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se hayan
tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la
corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda
las precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para
evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial atencion a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, espacio, navegacion, automocion, sector militar,
tratamientos médicos, combustion y aparatos recreativos, asi como en equipos
en contacto con alimentacion y bebidas, circuitos de parada de emergencia,
circuitos de embrague y freno en aplicaciones de prensa, equipos de seguridad
u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas estandar descritas en
el catalogo de productos.

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

4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecénica para prevenir averias. Asimismo,
compruebe de forma periddica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

|IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que,
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esté sujeto a una "Garantia limitada y

exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de
conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el

producto.

Garantia limitada y exencidén de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afio a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes.? Asimismo, el producto
puede tener una vida Util, una distancia de funcionamiento o
piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafo que se produzca dentro del

periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministrara un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las

condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estéan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa

es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un
afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esté cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacién de productos SMC de un pafs a otro esta

regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pals, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Precaucion

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

LLos productos de medicion que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacion
de metrologia (medicion) conformes a las leyes de cada pais.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicién)
establecidas por las leyes de cada pals.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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