Actuador electrico C€ Ais
Modelo deslizante de perfil plano

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
e —

Altura de mesa reducida mediante
el uso de accionamiento por
correa y guia de desviacion.
Montaje intercambiable

con la serie E-MY

_ A . ’ Altura
Unidad de cnal 7 - de mesa
accionamiento por correa a : e

*1 para LEMC/H/HT, tamafo 25

Posibilidad de seleccionar®
el mecanismo de guiado.,

Modelo basico Modelo de rodillo guia § Modelo de guia lineal simple @ Modelo de guia lineal doble

Serie LEMB Serie LEMC Serie LEMH Serie LEMHT

- Traslado de cargas ligeras - Montaje directo de la pieza - Montaje directo de la pieza - Montaje directo de la pieza
- Combinable con una guia externa - Carrera larga - Proporciona mayor resistencia a - Proporciona mayor resistencia a momentos
- Carrera larga momentos que el modelo de rodillo guia que el modelo de guia lineal simple
- Trasferencia a alta velocidad - Trasferencia a alta velocidad
Tamafio| Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg] Tamafio | Carga de trabajo [kg] Tamanio | Carga de trabajo [kg]
25 6 " 25 10 S 25 10 : 25 10
32 11 32 20 7 32 20 32 20

v

Tamanho Tamafno Tamanho Tamafnho
25 32 25 32 25 32 25 32
Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 2000 | 2000 Carrera [mm] 1000 | 1500 Carrera [mm)] 1000 | 1500

Altura de mesa [mm]| 40 40 Altura de mesa[mm]| 28 37 Altura de mesa [mm] | 28 37 Altura de mesa [mm] | 28 37
Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 1000 | 1000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000 Velocidad [mm/s] | 2000 | 2000

® Operacion de extremo a extremo similar a la de un cilindro neumatico

\, L ) I HA T ) " L
Controlabilidad seleccionable) ° (i posicones oo paraca memedia
(Controlador) ® Ajuste de posicion sencillo mediante entradas numéricas o)

»Modelo sin programacion »Modelo sin »Modelo programable
(Con definicion de carrera) ) programacion Serie JXC51/61
Serie LECP2 Serie LECP1 . - 64 puntos de posicionamiento

oac

- Operacién de extremo a .gf
extremo similar a la de o 38
un cilindro neumatico

- 2 finales de carrera + 12
puntos de posicionamiento
intermedios

- Ajuste del panel de control

- Ahorro de cables gracias o -
a su disefio Especializado para la Serie LEM

Serie LEM

posicionamiento PROFINET/DeviceNet™/
:(l)‘;fr‘gl del panel de Modelo de entrada directa
10-Link/CC-Link

I - 14 puntos de m ' » EtherCAT®/EtherNet/IP™/
4 Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

CAT.EUS100-98Aaaaa-ES



Serie LEM

* Montaje intercambiable con la m E-MY(I16
E-MY[25

serie E-MY convencional

Modelo basico / Modelo de guia lineal
LEMB guia/LEMC simple / LEMH doble / LEMHT

-

® Se puede conectar a diversos tipos de guia. (serie LEMB)

Fécil conexién a
una guia externa.
Dos direcciones de
montaje disponibles.

Soporte lateral (opcional)

El cuerpo puede fijarse desde
arriba o desde abajo.

Para ajustar el final de
carrera de forma
similar a un cilindro
neumatico, use el
controlador LECP2 y
la unidad de ajuste de gz
carrera.

\.
*« La longitud ajustable de la serie LEM es igual a la carrera + 6 mm de movimiento de la mesa, de fabrica.

Cojinete de deslizamiento

e Sencillo mantenimiento (serie LEMC/H/HT)

La unidad de R
accionamiento y la
unidad de guia se

pueden separar.

Unidad de accionamiento

Sencillo montaje/

desmontaje



Actuador eléctrico

* Posicion del motor: el usuario puede seleccionar * Se puede montar un detector magnético
la posicion de montaje del motor, sobre el actuador de estado solido para comprobar la sehal
o bajo el mismo, en lado derecho o en el lado izquierdo. limite e intermedia.

|
L —_
— Simétrica, montaje superior Montaje superior
e ————— M — —ol
: = 5|
i S— Ranura para detector magnético
‘ Detector de estado sélido, con indicador de 2 colores
‘ \ LU U El ajuste de_Ia po;icién de montaje se puede realizar de
Simétrica, montaje inferior Montaje inferior \ forma apropiada sin cometer errores.
Una luz @ se ilumina en el rango éptimo de trabajo.
Posicion de montaje del motor Rango ON
Montaje superior o de fum
Montaje inferior > . .
‘Rojoi Verde iRojo:
Simétrica, montaje superior — [ A S
Simétrica, montaje inferior

«1 Sélo se puede seleccionar en los modelos LEMC, LEMH, LEMHT.

Ejemplos de aplicacion

Variaciones

Accionamiento por correa # No se puede utilizar para traslado vertical.
Serie | | | Carrera [mm]*" CargadetialgagiHonzomal \Efrllorﬂt/j:]d Pagina
*2
LEMB 25 48 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 6 (10) 1000
Modelo basico | o, (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 11 202 1000
“%EMS: 25 18 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 10 1000
rodiilo gu,g 30 (1100), 1200, (1300), (1400), 1500, (1600), (1700), (1800), (1900), 2000 20 1000
- 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMH 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Modelo de guia 48 5
lineal simple 3 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), 20 2000
(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)
o5 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 10 2000
LEMHT 500, 550, 600, (700), (800), (900), (1000)
Modelo de guia 48
lineal dobl
ineal doble 32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550, 600, (700), 00 2000

(800), (900), (1000), (1100), (1200), (1300), (1400), (1500)

x1 Las carreras mostradas entre ( ) se fabrican bajo demanda. Contacte con SMC para la fabricacion de otras carreras intermedias diferentes a las especificadas.
%2 (- ): Usando una guia externa (suministrada por el cliente).
SMC 2

O



Seleccion del MOAEIO -+ rrrrrr p. 5

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo basico Serie LEMB

Forma de pedido ............................................................................................. p. 13
Caracteristicas teCnICas oo p. 16
DI 1Y=) 2 [0 N T TP PPN ) 17
D110 T=Y a1 (o) 8 1= o R T T TP PO UPRPRR ) 18

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo de rodillo guia serie LEMC

Forma de pedido . oo p. 23
Caracteristicas tECNICAS -« - orveeeiee e p. 26
D] 1<Y=) 2 [0 I T PP PT U PRP p. 27
DIMEBNSIONES - et p. 28

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano: Modelo de guia lineal Serie LEMH/HT

Forma de pedido - oo p. 33

Caracteristicas tECNMICAS - - veer rrreee e p. 36

e DS EIIO v ettt p. 37

DM BN S ONES - ettt ) 39

Montaje detector magnético ............................................................................................................................. p. 48
Precauciones especfﬁcas del producto ........................................................................................................... p. 51

O
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Actuadores eléctricos

Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo basico serie LEMB Modelo de rodillo guia serie LEMC
i i
p.13 J p.23 J

Modelo de guia lineal simple Serie LEMH Modelo de guia lineal doble Serie LEMHT

i i
Motor paso a paso (Servo/24 VDC) Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

O
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Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Serie LEM

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Seleccion provisional d.el mecanismo de Quiar C.on’1pfueba el. n.10mento Verifica el tiempo de ciclo.
do. Comprueba la velocidad-carga de trabajo y dinamico admisible.

la carga de trabajo-aceleracion/deceleracion.

Ejemplo de seleccion

Condiciones de ) . . :
funcionamiento ® Masa de la pieza: 10 [kg] ® Condiciones de montaje de la pieza

® Velocidad: 1000 [mm/s]

.. L. 100

® Aceleracién/Deceleracion: 2500 [mm/s?]

® Carrera: 600 [mm] w

® Posicién de montaje: horizontal hacia arriba oo (0@ i

Paso 1 Seleccion provisional del mecanismo de guiado
Guia para la seleccion provisional de modelo
Serie Tipo Uso de guia | Carga directa [Precision de| Moniaediecto |Resistenciaa| Carrera max. | Velocidad Nota
(horizontal) | la mesa*! |(montajeenpared)| momentos [mm] max. [mm/s]

® Traslado de cargas ligeras
O A A yaN 2000 1000 | e Combinable con una guia externa
® Carrera larga

LEmB | Modelo
basico

Modelo de ® Montaje directo de la pieza
LEMC rodillo guia 2000 1000 | o Carrera larga
Tamafio 25: © Montaje directo de la pieza
i 1000 i i i
LEMH Mgdeloqe guia - 2000 ® Proporciona mayor reS|stgnC|a, a
lineal simple Tamafio 32: momentos que el modelo de rodillo guia
1500 ® Transferencia a alta velocidad
Tamafio 25: ® Montaje directo de la pieza
Modelo de guia 1000 ® Proporciona mayor resistencia a
LEMHT| lineal de eje Tamafio 32: 2000 momentos que el modelo de guia
doble amafio 32: lineal simple
1500 ® Transferencia a alta velocidad

©: Mas adecuado (O :Adecuado A:Aceptable X :Norecomendado
%1 La precision de la mesa se refiere a la cantidad de deflexion de la mesa al aplicar un momento.

¥

En aquellas condiciones en las que se genera un momento,
selecciona provisionalmente la serie LEMH.

<Grafico velocidad-carga de trabajo> <Grafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion>
Selecciona un modelo en funcion de la masa de Comprueba que la configuracion aceleracion/deceleracion de la
la pieza y la velocidad consultando el grafico carga de trabajo se encuentre dentro del rango admisible
velocidad-carga de trabajo. consultando el grafico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion.
LEMH32 LEMH32
22 __ 20000
20 b d
_ 18 E \
2 16 = 15000 ——1000 mm de
o 14 ?g \\ carrera 0 menos
g | g \ |
s 12 ko] \ 1200 mm
= | @ 10000 < |
© 10 g A [
g 8 \ Q A 1500 mm
] \ kS .
s 6 ‘S 5000 <
S, \‘ g NN
2 N 3 ~=
0 < 0
0 500 1000 1500 2000 0 5 10 15 20
Velocidad [mm/s] Carga de trabajo [kg]

O
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Seleccién del modelo Serie LEM
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Procedimiento de seleccion

m Comprueba el momento 500
dinami dmisibl "\ [ 10000 mm/s? |
inamico admisible. 400 -,.-‘\ 5000 mm/s2
o V 2500 mm/s?
T 300 il
g. /““\\\
3 200 SN
20000 mm/g? ‘&
100 = \;\_
SN '-‘ﬁ_ﬁ_,_:?
0
0 5 10 15 20
Basandonos en el resultado del Carga de trabajo [kg]

calculo anterior, deberiamos
seleccionar el modelo LEMH32T-500.

Verifica el tiempo de ciclo.
Consulta el método 1 para una estimacion aproximada y el método 2 para un valor mas preciso.

2 L
Método 1: Comprobacion del grafico de tiempo de ciclo. (Pagina 7) E —
Método 2: célculo =1 . / a2
| | . , 3| /- \
Calcula el tiempo de ciclo usando el Ejemplo de calculo) 2 Tiempo
siguiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como sigue. 2 N
>
Tiempo de ciclo:
T puede obtenerse a partir de la T1=V/a1 =1000/2500 = 0.4 [s], m T2 T3 T4

siguiente ecuacion. T3 = V/a2 = 1000/2500 = 0.4 [s] o
L: Carrera [mm]---(Condiciones de

T=T1+T2+T3+T4[s]| 1p. L=05-V.(T1+T3) funcionamiento)
® T1: Tiempo de aceleracion y T3: Tiempo v V: Velocidad [mm/s]---(Condiciones de
de deceleracién se pueden obtener a _ 600-0.5-1000-(0.4 +0.4) funcionamiento)
partir de la siguiente ecuacion. - 1000 al: Aceleracion [mm/s?]---
T1=V/al [s] ‘ ’T3 =V/a2 [s] ‘ =0.2(s] (Condiciones de funcionamiento)
T4=03]s] a2: Deceleracion [mm/s2?]---
® T2: Tiempo a velocidad constante puede (Condiciones de funcionamiento)
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. El tiempo de ciclo se puede obtener
L-05-V-(T1+T3) como sigue. T1: Tiempos de aceleracion [s]
T2= Vv [s] T=T1+T2+T3+T4 Tiempo hasta que se alcanza la
=04+02+04+03 velocidad de ajuste
® T4: Tiempo de establecimiento varia =1.3[s] T2: Tiempo a velocidad constante [s]
en funcion de condiciones tales como Tiempo hasta que el actuador
tipos de motor, carga y posicién de funciona a velocidad constante
los datos de paso. Por tanto, calcula T3: Tiempo de deceleracion [s]
el tiempo de establecimiento en Tiempo desde el inicio del
referencia al siguiente valor. funcionamiento a velocidad

T4=0.3]s] constante hasta la parada

T4: Tiempo de estabilizacion [s]
Tiempo hasta que se completa el
posicionamiento

O
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Serie LEM

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC) + La siguiente gréfica muestra los valores cuando la fuerza de desplazamiento es del 100 %.
LEMB25 LEMB32
12 22
2 I N
—. 10 — 18 Combinacion con guia externa
2 Combinacién con guia externa 2 16
5 8 5 14
| ] 12
= 6 — = R
3 Guia externa no usada  \ __ g 10/ Guia externa no usada’
5 ¢ e 5 ° N
I .y g 6 o
S , > © 4 .
N 2 ~
0 0 =
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMC25 LEMC32
12 22
20
§ 10 § 18
o 8 o 1
© c 14
) o 10
© ©
g5 4 5 °
] s 6
o, O 4
2
0 0
0 500 1000 0 500 1000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
LEMH/HT25 LEMH/HT32
12 22
20
= 10 = 18 \
= = 16
o g o \
g T 14 \
© 6 ® 12
E g 10
S 4 \\ o8 8 N
5 N\ 5 6
o 5 O 4
N
0 0 =
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500 2000
Velocidad [mm/s] Velocidad [mm/s]
Grafica de tiempo de ciclo (Guia)
LEMBLC/LEMCLI (Velocidad: 1000 mm/s) LEMHC/LEMHTC (Velocidad: 2000 mm/s)
3.0 T T T 20 T T
Aceleracion/Deceleracién: 2500 mm/s2 Aceleracion/Deceleracion: 2500 mm/s2
25 — —] ~ = Aceleracién/Deceleracién: 5000 mm/s2 /
» Aceleracion/Deceleracién: 5000 mm/s2>, ~ PP ® 15 —
oS 20 = =nT o -
8 )(f,,:/— 8 )C”’ _——”T.—.._.
$ 1.5 i ) = S gt
° === o° = PP BUPPrT
o — :r--’"'\ o | 7 7| -\
Q —on Q | S 7 _dem T e
E 10 == E | Lol -mnnideT \
= Z Zant Aceleraciqn/Deceleraciéq: 10000 mm/s? = Aceleracién/Deceleracion: 10000 mm/s2|
0.5 fa== | | \
F Aceleracién/PeceIeracién: 2‘0000 mm/s2 Aceleracién/‘DeceIeracién: 20000‘ mm/s2
0.0 0.0
0 500 1000 1500 2000 0 500 1000 1500
Carrera [mm] Carrera [mm]

O
2



Grafica de carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)

Seleccién del modelo Serie LEM
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

The following shows the allowable values of
set acceleration to the work loads.
Set the acceleration within the allowable range.

LEMB25 LEMB32
20000 —ry 20000 —
— i T i
% . \ % ':'I‘ Carrera
IS Ly Carrera g i 1000 mm o menos
E 15000 —3+% 1000 mm o menos E 15000 —t
c E \\ c W
kel AN\ 2 A\
3 b IR\ 1200 mm ] F 1200 mm
Qo N | o A |
3 10000 A\ | g 10000 I—AR ‘
8 Y 1500 mm 2 KN 1500 mm
\ Y
E \ E \\
S L[N 2000 mm 2 LM 2000 mm
S 5000 R Y S 5000 L\
> o k) N R N
8 R 8 ‘2<
3 I ﬁ 3 _ e 7
0 0
0 5 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

LEMB25 (Combinacion con guia externa)/LEMC25

LEMB32 (Combinacion con guia externa)/LEMC32

Carga de trabajo [kg]

20000 — 20000 —
i il
'R Lol & il
@ Lo £ E|\
£ R Carrera £ R\
E 15000 —— A\ 1000 mm o menos E 15000 —— 3 Carrera
s \ \‘\ 5 LY \ |_—"11000 mm o menos
S F FY © Yoy
g “\ 1200 m‘m g 3 \‘\ ‘ ‘
© 10000 FERE © 10000 1\
3 &% 1500 mm 3 RN 1200 mn‘1
Q I R g i ERN -1500 mm
] % 2000 mm S [ [
o VOSN o . %<
g 5000 (NN g 5000 1 N 2000 mm
© ~. <. = ‘\~.\ = 9] e
[ ) A PR [ Nl == o
< I R Sl <
0 i 0
0 5 10 0 5 10 15 20

Carga de trabajo [kg]

« El coeficiente de friccion para la combinacion con guia externa es 0.1 o menos.

« El coeficiente de friccion para la combinacién con guia externa es 0.1 0 menos.

LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32
20000 20000 .
11 L]
& L - \
§ Carrera g i\ Carrera
E 15000 1000 mm o menos E 15000 \ 1000 mm o menos
5 c W\
2 F N R\
8 8 AR\ 1200 mm
< k) R\
g 10000 g 10000 A\
L [
Q Q \ N
S | g F S\ | 1500 mm
g i SR
§ 5000 € 5000 X
3 3 TN IS |
< F < R :ﬁ.‘_—__
0 0
0 3 5 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
8
ZS\VC



Serie LEM

Momento dinamico admisible (Serie LEMB)

= Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-
vedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en una direccion. Al seleccionar el
voladizo, consulte el “Célculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.

Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s2 —— = 5000 mm/s2 - =-=--10000 mm/s2  --s---e- 20000 mm/s?
5 | Direccion de voladizo d
3 ireccion evoa'lzo e carga Modelo: LEMB25/LEMB32
& | m : Carga de trabajo [mm]
c T . .
@ | Me: Momento dindmico admisible [N-m] | Velocidad: 300 mm/s o o v P
S L Voo loeoe et e e o inferior Velocidad: 500 mm/s | Velocidad: 800 mm/s | Velocidad: 1000 mm/s
300 300 300 300
— 200 —_ — _
L1 € = 200 \ = 200 = 200
m X E E \ £ E
= 1N = 100 = 100 = 100 '-\ = 100
h
0 [T 0 ] 0 A 0 N
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
£
o
= 300 300 300 300
2 |
: nnnnii A saeas T EEE RS
= L2 — 2 — — —
E = 00 = 200 = 200 = 200
c E 4 E B E £
m o k o o o
- Y13 A\ = 1005 - 1009‘ = 100
o 1 R
< RS “\
= 0 o L1 0 LS 0
-g 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=
500 500 500 500
B i I
7 m 400 ‘l \ 400 '.I|\ 400 ] 400 -\\
> E 300 Ay 'E 300 Hi 'E 300 “‘\ E 300y
Q E L\ E [0 E N E ‘\
Z| 9 200 —EEENIN Q200 S\ 9 200 v 9 200 o\
- — T S AN 100 P 100 [ 100 |
‘ , L NRY N AW
O B e X 2 L | hebel oI || o RS
02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300 300 300
— 200 — — —
€ = 200 \ = 200 = 200
E E £ E
< < \ < <
= 100 = 100 =100 '-\ = 100
0 —— 0 \\\_ 0 \\ 0 -\
0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
500 500 500 500
- Halhl it I
o 400 5 400 400 400
E b \ '-Il‘ ! "\
o 'E 300 -y E 300 ) E 300 pf E 300 [y
c I Y E TRy ETD E \
g 9200 \\ AN 9 200 SN B 200 .\‘ 200 _“\
o : N 3
8 100 100 P N 100 100 |-
c e~k P DY DR SN
o 0 [ 0 keSS o LI ESSS || o LR
=
02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
300 300 300 300
E n
— 2 — — N I I A — —_ N N S A —
L6 = 00 = 200 = 200 = 200
E% m £ R E : £ £
© » © © ©
Z13 4y N\ = 100 - 1009‘ = 100
N\ W\
0 T 0 e 0 L S 0
02 4 6 8 10 02 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10 02 4 6 8 10
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

+ El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccién del modelo Serie L E M
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
= Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-

vedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en una direccion. Al seleccionar el

Momento dinamico admisible (Serie LEMC/LEMH) voladizo, consulte el “Célculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.

Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s2  — —— 5000 mm/s2 - =-=--10000 mm/s2  -------- 20000 mm/s2
= . Ve .
'O | Direccion de voladizo de car
g _ g Modelo
& | m : Carga de trabajo [mm]
@ | Me: Momento dindmico admisible [N-m]
O | L Voladizoal eniro de ravedad de a carga de abajo [mm] LEMC25 LEMC32 LEMH25 LEMH32
1000 1000 1000 1000
800-\\ 800 \ 800 \ 800 \
‘E 600 E 600 E 600 ‘E 600
L1 E 1 E T\ E T\ E
m X|5 40 o 40 o400 o 40
* N \
200 200 200 200
\ N
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
(]
= 500 500 500 500 —
(] o v
= G
c 400 400 400 “
s L2 £ 30 E £ 300 £ 30—
5 E )3 E E 1Y E A\
N m Y| 20 N N 200—3 N 200 \\
s ® oo o R g
< 100 100 . % 100 = PN
o . T . R .
©
c 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
§ Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000 (=r—r—r 1000 —
) HE SR D
800 [+ 800 |- 800 [———% 800 —H——ty
m TR o\ \ 1) T \
€ 600t £ 600 —i4—\ E 600l £ 600 ey
? E o E I E A E -
AY .
Z| 9 00— N Q00— N Q400 940 RS
J . ‘. . \\ \\ \ “- s N % \\ N
200 O 200 AN N 200 AN 200 e
IS IR BRENERS YRS
0 =i | A a 0 = 0 =
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 500 1000
800 800 400 800 \
L4 ‘E 600 ‘E 600 ‘E 30 ‘E 600
i E \ E \ E E
m —— ] B)IX | 400 \ S 400 \ < 20 S 400
2o . 200 200 \ 100 200 N
0 \\ 0 \§ 0 T~ 0 N
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kq] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 .I \ 1000 H \ 1000 = \ 1000 T
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= El montaje vertical no esta disponible.
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Serie LEM

= Esta grafica muestra la cantidad de voladizo admisible cuando el centro de gra-
vedad de la pieza de trabajo esta en voladizo en una direccion. Al seleccionar el

Momento dinamico admisible (Serie LEMHT) voladizo, consulte el “Célculo del factor de carga de la guia” para confirmarlo.
Aceleracion/Deceleracion 2500 mm/s?2  — — = 5000 mm/s2 = = = = 10000 mM/s2  ======-- 20000 mmy/s?
= . e .
'S | Direccion de voladizo de car
2 _ 9a Modelo
& | m : Carga de trabajo [mm]
c PR .
@ | Me: Momento dinamico admisible [N-m]
O | L : Voladizo al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEMHT25 LEMHT32
2000 2000
1500 1500
€ €
L1 E. 1000 £ 1000
m X5 \\ hr \
; 500 < 500
\ \
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
]
= 1000 = 1000 i\
qq_’ ‘.\\ _\\
PR R\
c 800 .\ 800 —
= . ", A . 5 A\
8 L2 E 600 BN E 600 S\
g .g. “\\ A é ‘\ M
N m Y| 400 . N 400 5 \\
S Ty "IN\ RN
= 200 - t_:\ 200 31N
() - -
< 0 0
= 0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
<) Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
=
2000 0 v 2000 r Y
S \ i) \
5 e \ PR
5 le \ )
m 1500 5 v 1500 A v \
— ] \ — . \ \
€ K \ € 2 \ \
© ) £ 1000 —f~——{ | £ 1000 ST~ TN
- ™ S N ™ K N
Z i . \\ | [ \‘
500 — 500 g
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 2000
1500 1500
= £ £ o\
T £ 1000 £ 1000
| @ X| < \ <«
m [etfers] - \ -
; esos 500 S 500
0 0
0 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 A 2000 r Y
\ \ PR
ke} L Y \ \ Vo
g m 1500 Ty 1500 T
o T e ‘._ \ £ '-‘ \\ \\
£ E 1000 o] | £ 1000 %
g | -l Y 3 . ‘ \\ 3 “’. \\‘
T [ 500 e 500 e
o e 0 o CN N LIS
cl ey T
2 0 0
0O 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
2000 : 2000
R
1500 — 1500
g m E 1000 —» £ 1000 —¢Y
% V4 S ‘-‘\\ S " AR
"‘\\ R
L6 500 TN 500 ANy
0 S 0
0O 2 4 6 8 10 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

= El montaje vertical no esta disponible.
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Seleccién del modelo Serie LEM
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Calculo orientativo del factor de carga

1. Elige las condiciones de funcionamiento.

Modelo: LEM
Tamafo: 25/32

Aceleracion [mm/s2]: a

Carga de trabajo [kg]: m

Posicion central de la carga de trabajo [mm]:

Posicién de montaje: horizontal/inferior/pared Xc/YelZe

2. Selecciona la grafica correspondiente en funcién del modelo, el tamafio 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.

w

4. Calcula el factor de carga para cada direccion.
ox = Xc/Lx, oy = Yc/Ly, oz = Zc/Lz
5. Confirma que el total de ox, oty y 0z es 1 0 menos.

oX+oay+oz<1

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

cambio en la posicidn central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LEMH
Tamafo: 32
Posicion de montaje: horizontal
Aceleracién [mm/s2]: 5000
Carga de trabajo [kg]: 5

Posicién central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 50, Yc = 100, Zc = 200
2. Selecciona tres graficos de la parte superior de la primera fila del lado

derecho de la pagina 10.

1000
800
g 600
- X
- 400
200 \\
0
0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg]

1. Horizontal %

Posicién de montaje ------- -
3. Pared Y
A

3. Lx =420 mm, Ly = 300 mm, Lz = 1000 mm
4. El factor de carga en cada direccion se puede obtener de
la siguiente manera:

ox = 50/420 = 0.12
ay = 100/300 = 0.34
0z = 200/1000 = 0.2

5. 0xX+oy+0z=0.66<1

L2 [mm]

500

400

3007

200

100

RN

0
0O 5 10 15 20

Carga de trabajo [kg]

L3 [mm]

1000@2??.ﬂ

\
800 y \\
600 S
\
400 S
NN
N
200 <
0
0 5 10 15 20

Carga de trabajo [kg]
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Actuador electrico/Modelo deslizante de perfil plano
Modelo basico @
C€ s

Serie LEMB LemB2s, 32 |

/A\Precaucion

E-uY LEM Forma de pedido

Serie LEC[]

[N [
LEMB[25] ]T-[300] T -[S1} |

Serie JXCL]

[CD17T

é (9 210

3 Paramés detales sobre los controladores, consultaa pég 14, 3

0 Tamaio 9 Posicién de montaje del motor 9 Paso equivalente 0 Carrera*' *2 [mm)]

25 — | Montaje sobre la cara superior \ T | 48 mm \ Carrera Ninguna
32 U Montaje inferior Tamario Carrera aplicable
i} 50 a 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
= 2000 500, 550, 600, 700, 800, 900, 1000, 1100,
50 a 1200, 1300, 1400, 1500, 1600, 1700, 1800,
U 2000 32 11900, 2000
6 Opcioén de motor @ Unidad de ajuste de carrera (incluida) 0 Tipo/longitud del cable del actuador*
— Sin opciones — Ninguna Cable estandar[m] Cable robético [m]
B Con bloqueo M Solo lado del motor — | Ninguno R1 1.5 RA 10%3
E Solo lado final S1 1.5 R3 3 RB 15%3
w Ambos lados S3 3 R5 5 RC | 20*3
S5 5 R8 83

Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50.

13
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECD (Para mas informacidn, consulta la pag. 15.)

2Nj[1] |
L éa ...... é) $)

@ Modelo de controlador 9 Longitud del cable 1/0* @ Montaje del controlador
— Sin controlador _ Sin cable —_ Montaje con tornillo
2N LECP2+5 NPN D Rail DIN*7

Modelo sin programacion 1 1.5m
2P ((Con definicion de carrera) ) PNP 3 3m
1N LECP1 NPN 5 5m
1P (Modelo sin programacioén) | PNP

Serie JXCD (Para mas informacion, consulta la pag. 15.)

@ Controlador

Sin controlador
Con controlador

crno

A

Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
Simbolo| Tipo Interfaz aplicable

=

Inte”az l ........... 1 ....... [

— Sin accesorio —
Conector enchufable de comunicacidn de tipo recto

DeviceNet™

Conector enchufable de comunicacion con derivacion en T CC-Link Ver. 1.10

Cable I/O (1.5 m)

(Protocolo de comunicacion/Entrada/Salida) Montaje

E EtherCAT® | L 1O-Link 7 Montaje con tornillo
9 | EtherNet/IP™ | M| CC-Link Ver. 1.10 87 Rail DIN

P | PROFINET |5 |Entrada paralela (NPN)

D| DeviceNet™ | 6 |Entrada paralela (PNP) Para eje simple

Entrada paralela (NPN)

Cable 1/ (3 m) Entrada paralela (PNP)

Cable I/ (5 m)

[IIEE 1Y)

+#1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fa-
bricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

+2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda.

+3 Bajo demanda (solo cable robético)

=4 El cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas.
Para las piezas mdviles, selecciona el cable robético.

x5 Selecciona la serie LECP 2 al configurar el rango de carrera utilizando
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.

+6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
puede seleccionar el cable 1/0.
=7 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.

+8 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]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores eléc-
tricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del panel de
control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados.
Por tanto, no sera 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 funcionamiento. Como resultado, es necesario que

el cliente compruebe la conformidad final con la directiva CEM de la maquina-
ria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
tacion de clase 2 compatible con UL1310.

(pueden pedirse por separado).

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

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(D Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el nimero del modelo.
Este numero debe coincidir con el del controlador/driver.

(2) Comprueba que coincida la configuracion de /0 en paralelo (NPN o PNP).

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete

Actuador Controlador

LEMB25T-300
NPN
o)

= Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

% S\VC
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serie LEMB

Controladores/drivers compatibles

Modelo de entrada
directa EtherCAT®

Modelo de entrada
directa EtherNet/IP™

Modelo de entrada
directa PROFINET

s

Modelo de entrada
directa DeviceNet™

Modelo de entrada
directa 10-Link

Modelo de entrada
directa CC-Link

programacion
(Con estudio de
carrera)

cion

paso a paso

Tipo
]
-y
JXC51
Serie LECP2 LECP1
JXC61
Operacidn de extremo a Capaz de ajustar el
P extremo similar ala de un | funcionamiento (datos de
Caracteristicas o o, o ) ) 1/O Parallelo
cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
Aot 14 puntos (2 puntos final de
Ne mdximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermeios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 \VVDC

15

N

Tipo
==
< 7 Va 7
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCMA1
Caracteristicas Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
) Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
Niimero méx. de datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC
Modelo sin Modelo sin programa- | Modelo de entrada




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Velocidad/aceleracion (valores de juste para LECP 112)

JEIERE Interruptor y velocidad™

N.2 de interruptor Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450
10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

JEVER] Interruptor y velocidad™

N.2 de interruptor

Aceleracion [mm/s?]

250

500

1000

1500

2000

2500

3000

4000

5000

6000

7500

(3o |lo|N|jo|a s lwin=|o

10000

-
N

12500

-
w

15000

—
N

17500

15

20000

=1 El ajuste por defecto de fabrica para el
interruptor es N.© 0.

Peso

Especificaciones

Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo

LEMB25 LEMB32

Carrera [mm]*"

50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500
550, 600, 700, 800, 900

1000, (1100), 1200, (1300)

(1400), 1500, (1600), (1700)

(1800), (1900), 2000

50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500
550, 600, 700, 800, 900

1000, (1100), 1200, (1300)

(1400), 1500, (1600), (1700)

(1800), (1900), 2000

Carga de trabajo [kg]*2 \Horizontal

6 (10) 11 (20)

Velocidad [mm/s]*2

48 a 1000 (Consulta los valores de ajuste en la LEIERN al seleccionar LECP102.)

Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?]*®

20000 (Depende de fa carga de trabajo.)(Consulta los valores de ajuste en la JEIER al seleccionar LECP1 0 2)

5

T

«©

=

o

| Repetitividad de posicionamiento [mm)] +0.08

3 | Movimiento perdido [mm]*10 0.1 0 menos

(7]

2| Paso [mm] 48

-g Tipo de actuacién Correa

é Tipo de guia Cojinete de deslizamiento

‘S| Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40

E Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Fuerza externa admisible [N]* 10 | 20
Tamafiio del motor [156.4

Modelo de motor

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Encoder

Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

(7]

8

g

)

3

&| Tensién nominal [V] 24 VDC +10 %

§ Consumo de potencia [W]*3 50 52
g,_ Consumo de energia en standby durante el funcionamiento W] 44 44
| Consumo de energia instantaneo max. [W]*S 123 127
£| Tipo*® Blogueo de funcionamiento no magnetizante
g Fuerza de retencion [N] 36

% Consumo de potencia [W]*’ 5

Z| Tension nominal [V] 24 VDC +10 %

%1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones
especiales se fabrican bajo demanda.

La velocidad cambia en funcién de la carga de trabajo.

Consulta el «Gréafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7. La carga de trabajo
cambia en funcién de las condiciones de montaje de la carga de trabajo. Comprueba el <Momento
dindmico admisible» en la pagina 9.

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

( ): Al combinarse con una guia externa, el coeficiente de friccién es 0.1 o menos.

El consumo de energia (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador esta en

#2

*3
#4
*5
6
*7

+8
%9

funcionamiento.

El consumo de energia en standby durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) se
produce cuando el actuador esta parado en la posicién de ajuste durante el funcionamiento.

El consumo instantaneo de energia méaximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador
estd en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

Con blogueo Unicamente

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

El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.
La aceleracion y deceleracion maximas estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.
Consulta el «Gréfico carga de trabajo-aceleracién/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.

%10 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Carrera

50

100{150/200/250/300

350

400/450/500/550(600(700

800

90011000[(1100)]1200](1300)](1400)[1500](1600)](1700)](1800)]1900)[2000

Peso del
producto
[kg]

LEMB25

1.66

1.75(1.84/1.92|2.01|2.10

219

2.27)|2.37|2.45|2.54|2.62|2.80

2.97

3.15|3.33|3.50(3.68|3.85|4.03|4.20 (4.38|4.55|4.734.90 | 5.08

LEMB32

2.02

2.11|2.20|2.29|2.38 | 2.47

2.55

2.64|2.73|2.82|2.91|3.00|3.17

3.35

3.563|3.70|3.88(4.06|4.23|4.41|4.59|4.76|4.94|5.12|5.29 | 5.47

Peso adicional con blogueo [kg]

0.60

O
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serie LEMB

Diseno

LEMB

Opcion: Unidad de ajuste de carrera

Opcién de motor: Con bloqueo

@8

1

|

11

> v

\ ===
® E— -3 o ®
Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Salida directa a cable Resina sintética
2 |Placa guia Resina sintética 17 | Tope con banda Acero inoxidable
3 |Correa — 18 | Motor —
4 |Soporte de correa Acero al carbono Cromado 19 | Bloque final del motor | Aluminio fundido Pintado
5 |Tope de correa Aleacion de aluminio 20 |Banda antipolvo Acero inoxidable
6 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cojinete —
7 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Cojinete —
8 | Tope con banda de sellado| Resina sintética 23 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
9 |Bloque final Aluminio fundido Pintado 24 |Iman —
10 S.oporte de polea AleaC|on.de ?Iumlmo —— - - 25 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anod‘izado
11 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial (Opcional)
12 | Polea Aleacion de aluminio Anodizado Cubierta del motor » - Anodizado
— — - 26 Aleacion de aluminio| .., « .
13 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
14 Mon.ta]e del motor AIurr.1|n|o .fun’d.ldo Pintado 27 | salida directa a cable CR Go'ma“de cIoropren”o
15 | Cubierta del motor Resina sintética Sdlo “con bloqueo
17
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones QLWL

| Montaje superior |

LEMB25T- I I-LICICIC0C]
60
—\,
Con fijacién flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado)
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2% @10 prof. 2 ‘
[V
37.5 ©f \./ Je] = 65 ©
ol ] el == . 32}
P S nln ' = | 5=
T v [ — 0
f . 6 Q
]
Longitud del cable del motor = 300 ' -
9 g 7.5 62 6
Carrera + 140 69
96 =
4x@5.5 78 é
prof. 9.5, prof. avellanado 5 50 =
Superfcie de referencia de montaje del cuerpo é
e e e e . | — ;%
[s] . —
s s | IR S
QE—=——>—51 0o 1=
. . 3 3
[Origen] !~ - Origen /4 x M5 x0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1. LECP1.
(85.5) N Carrera 77
Origen|*? Origen| *?
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECP2. \
(82.5) Carrera + 6 74 60
1 [ ]indica que la direccion de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMB25T-[1BLI-CICICICIC] LEMB25UT-[1B-CICICICC]
- | -
Longitud del cable del motor = 250 |
65
2 [ | o ]
- < I TN =
‘ 65
‘ Longitud del cable de bloqueo = 400
| Montaje inferior | Posicién de montaje de la unidad de ajuste de carrera
M
LEMB25UT-ICI-CICICICIC] LEMB25LIT-LIC e -LICICICC]
- A-A Unidad de ajuste de carrera (Lado final)
A
© B e
I Sl
© 2
~ ° ° o
F A

Unidad de ajuste de carrera (Lado del motor)
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serie LEMB

Dimensiones EEWEN[JKY

| Montaje superior | 60
LEMB32T-[J-L10000] S L
\
Con fijacion flotante
2 x M5 x 0.8 (uno en cada lado)
Prof. rosca de fondo de avellanado 7.5 2 x @10 prof. 2 §
37.5 © 16 0
‘ -] 65 o
a o [ial || 6 ‘
i ‘ — ] —3
) U [«
| i N
3 8 7.5 Longitud del cable del motor ~ 300 62 5
Carrera + 140 ) 69
4x@55 3: g
prof. 9.5, prof. avellanado 5 50 =
Superficie de referencia de §
montaje del cuerpo k=
TSP T | 15
(s) L - H B —
: i P L
B N S N | e ® =
4 T | L ' —
! O il bl ]
b= 3 le
[Origen™1] S Origen 3 [4xM5x 0.8
Cuando se usa Cuando se usa Prof. de rosca 8
LECP1. LECP1.
(85.5) N Carrera 77
Origer} *2 Origer] *2
Cuando se usa LECP2. \ Cuando se usa LECPZ.\
(82.5) Carrera + 6 74 60
2.5 (Carrera + 222.5)
+1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMB32T-LIBL-LJLICICH] LEMB32UT-UIBLI-LILILICI]
= —\ .
Longitud del cable del motor = 250
e =
e L of [T TN G
- 8‘ Z
65
Longitud del cable de bloqueo =~ 400 -
| Montaje inferior | Posicion de montaje de la unidad de ajuste de carrera
M
LEMB32UT-LICI-CICICICIC] LEMB32L1T-LIC e -LIICICC]
™ Unidad de ajuste de carrera (Lado final)
A-A
A
© © S
© d
8‘ @ _ _ ) i
& =3 -3 o
A

Unidad de ajuste de carrera (Lado del motor)
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Soporte lateral

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo basico Serie LEMB

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Soporte lateral A
MY-S25A

Soporte lateral B
MY-S25B

35
50

# Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.

39.5
@5.5[] ©l o
77
91
M6 x 1
::7 _'H
77 ©

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar
que el vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafos en el vastago debido
a vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe
superar los valores indicados en el gréfico siguiente.

m
3
L

V/WA

r Se

-3

jﬁ\\“
3

O
2

25
D 20
=
£
[0 15
<
S LEMB32
| N\
2 10 ‘ \
2 LEMB25 \
a 5 -
0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Para el soporte intermedio, pida un soporte lateral
por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el
actuador. Utilicelos unicamente para proporcionar apoyo.
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serie LEMB

Fijacion flotante

MYAJ25 : Las direcciones de montaje (D y (@ estan disponibles para

Ejemplo de aplicacion

este modelo.

Ejemplo de aplicacion

Direccién de montaje (D) (para minimizar la altura de instalacion)
Pieza

,
Serie LEMB//=ijacién flotante

Ejemplo de montaje

Direccion de montaje (2) (para minimizar la anchura de instalacion)
Pieza

Ejemplo de montaje

e
©|3 Zb1
2 M6 x 1 / o -
= \ N e
o Y =
- f - T
Sy | f i Esquema detattado de Zb1
25095 (rango ajustable)
0|85
0 '§=
&
95 Za1
24 -
5 T
Soemh
{F—F %
o -
E é 8 | Esquema detallado de Za:
- Bl <= (rango ajustable)
—— L e
Q! I 1

Dimensiones de las piezas flotantes

(Longitud de tornillo)

<
M6 x 1 Zb2
[V
) =t N
< [ |
f s
295 w|E £ Esquema detallado
© § % de Zb:
- (rango ajustable)
55 Za>
40
o
{—F :
E é & Esquema detallado
=13 % | = de Za:
1 T ]

(rango ajustable)
o

Instalacion de tornillos de retencion

©

= E—
T

Unidad de ajuste de carrera

Patin
(Mesa)

i =

Arandela elastica conica

Pin

Tornillo de retencion

Par de apriete para tornillos de retencién  (N.m]

Modelo Par de apriete
MYAJ25 3

LEMB-AJ

Montaje

+ La unidad de ajuste de carrera incluye el regulador de carrera y tornillos de montaje.

' Regulador
de carrera

Par de apriete para tornillos de retencion  [N.m]
Modelo Par de apriete
LEMB-AJ 1.5

O

SVC
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Actuador eléctrico/Modelo deslizante de perfil plano
Modelo de rodillo guia
5 C€ M

Serie LEMC Lemca2s, 32 |

A\Precaucién
Serie Serie H
E-MY » R Forma de pedido

. Serie LEC[]

- [2N] [
LEMC[25]_|T-[300 -[S1] |

Serie JXC[]

[CDA7T

3 Paramés detalles sobre os controladores, consultaa pég, 260, 3

0 Tamano 9 Posicién de montaje del motor 9 Paso equivalente
25 — | Montaje sobre la cara superior Superior
32 u Montaje inferior P q:]:ljﬂ_‘f/momr
L | Montaje simétrico superior
LU | Montaje simétrico inferior Lateral
L~ %
Lu—_| LU
0 Carrera*' *2 [mm)] 6 Opcidén de motor 0 Tipo/longitud del cable del actuador*
Carrera Ninguna — Sin opciones Cable estandar[m] Cable robético [m]
Tamafo Carrera aplicable B Con bloqueo — | Ninguno R1 15 RA 10%3
50 a S1 15 R3 3 RB 15%3
2000 25 |50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, S3 3 R5 5 RC 20%3
400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S5 5 R8 83
50 a 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
1 1 17 1 1 2
2000 32 500, 1600, 1700, 1800, 1900, 2000
‘ La unidad de ajuste de carrera esta integrada en el producto. |
| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50. |
23
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECD (Para mas informacidn, consulta la pag. 25.)

2Nj[1] |
L A ...... é A)

0 Modelo de controlador @ Longitud del cable 1/0* 0 Montaje del controlador
— Sin controlador —_ Sin cable —_ Montaje con tornillo
2N LECP2:5 NPN 1 1.5m D Rail DIN*7

Modelo sin progra:racién 3 3 m*7
2P ((Con definicion de ¢arrera) PNP 5 5 m*7

1N LECP1 NPN
1P (Modelo sin programacioén) | PNP

Serie JXCD (Para mas informacion, consulta la pag. 25.)
0 Controlador

—_ Sin controlador
COO Con controlador

|—o Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®
Simbolo| Tipo Interfaz aplicable

SN o wvens povtorm = 5
Interfazl l

(Protocolo de comunicacion/Entrada/Salida) Montaje

— Sin accesorio —
Conector enchufable de comunicacion de tipo recto DeviceNet™

EtherCAT® |L 10-Link 7

Montaje con tornillo

Conector enchufable de comunicacion con derivacion en T CC-Link Ver. 1.10

EtherNet/IP™ CC-Link Ver. 1.10 8+ Rail DIN

Cable /0 (1.5 m)

E

9 M

P | PROFINET |5 |Entrada paralela (NPN)
D 6

DeviceNet™ Entrada paralela (PNP) Para eje simple

Entrada paralela (NPN)

Cable /0 (3 m) Entrada paralela (PNP)

Cable I/0O (5 m)

gl | ==

1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no
fabricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

%2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda.

+3 Bajo demanda (solo cable robético)

=4 El cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas.
Para las piezas mdviles, selecciona el cable robético.

=5 Selecciona la serie LECP2 al configurar el rango de carrera utilizando
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.

#6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
puede seleccionar el cable 1/0.
=7 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.

+8 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]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel
de control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y ca-
bleados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la direc-
tiva CEM 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 CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
tacion de clase 2 compatible con UL1310.

(pueden pedirse por separado).

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

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(D Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el nimero del modelo.
Este numero debe coincidir con el del controlador/driver.

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete

Actuador Controlador

= Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

~
Z
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serie LEMC

Controladores/drivers compatibles

Modelo de entrada
directa EtherCAT®

)

Modelo de entrada
directa EtherNet/IP™

Modelo de entrada
directa PROFINET

Modelo de entrada
directa DeviceNet™

Modelo de entrada
directa 10-Link

Modelo de entrada
directa CC-Link

)

programacion
(Con estudio de
carrera)

cion

paso a paso

Tipo
|
A
-y
JXC51
Serie LECP2 LECP1
JXC61
Operacidn de extremo a Capaz de ajustar el
P extremo similar ala de un | funcionamiento (datos de
Caracteristicas o o, o ) ) 1/O Parallelo
cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
Aot 14 puntos (2 puntos final de
Ne mdximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermeios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 \VVDC

25

N

Tipo
==
g ‘ “
i< b% v e
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCMA1
Caracteristicas Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
) Motor paso a paso

Motor compatible (Servo/24 VDC)
Niimero méx. de datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC

Modelo sin Modelo sin programa- | Modelo de entrada




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Velocidad/aceleracion (valores de ajuste para LECP 112)

Interruptor y velocidad*'

N.2 de interruptor Velocidad [mm/s]
0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 250
6 300
7 350
8 400
9 450

10 500
11 600
12 700
13 800
14 900
15 1000

LELER] Interruptor y velocidad™

N.© de interruptor

Aceleracion [mm/s?]

250

500

1000

1500

2000

2500

3000

4000

5000

6000

7500

2(3|lo|e|N|jo|alslw|v|=|o

10000

-
N

12500

-
w

15000

—
B

17500

15

20000

=1 El ajuste por defecto de fabrica para el
interruptor es N.°

Peso

0.

Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Especificaciones
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Modelo LEMC25 LEMC32
50, 100, 150, 200, 250 50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450, 500 300, 350, 400, 450, 500
550, 600, 700, 800, 900 550, 600, 700, 800, 900

Carrera [mm]*"

1000, (1100), 1200, (1300) 1000, (1100), 1200, (1300)
(1400), 1500, (1600), (1700) | (1400), 1500, (1600), (1700)

(1800), (1900), 2000 (1800), (1900), 2000

| Carga de trabajo [kg]*2| Horizontal 10 20
S| Velocidad [mm/s]*2 48 a 1000 (Consulta los valores de ajuste en la al seleccionar LECP102.)
% Aceleracion/deceleracion max. [mm/s2]*| 20000 (Depends e la carga de trabajo.)(Consulta los valores de ajusts en a [LERERY  seleccionar LECP1 0.2)
S| Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08
§ Movimiento perdido [mm]*10 0.1 0 menos
2| Paso [mm] 48
-g Tipo de actuacién Correa
_8 Tipo de guia Rodillo guia
:§ Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
E Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)

Fuerza externa admisible [N]* 10 | 20
& | Tamafio del motor [156.4
E Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
| Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)
S| Tensién nominal [V] 24 VDC £10 %
§ Consumo de potencia [W]*3 50 52
§ Consumo de energa en sandoy durante ¢l funcionamiento [W]"* 44 44
E Consumo de energia instanténeo max, [W]*> 123 127
§§ Tipo*® Blogueo de funcionamiento no magnetizante
§§ Fuerza de retencion [N] 36
%é Consumo de potencia [W]*” 5
#5[ Tension nominal [V] 24 VDC 10 %

*
y

3
N

*3
w4
#5
*6
*7

#8
*9

Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones
especiales se fabrican bajo demanda.

La velocidad cambia en funcién de la carga de trabajo.

Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7.

La carga de trabajo cambia en funcién de las condiciones de montaje de la carga de trabajo.
Comprueba el <Momento dinamico admisible» en la pagina 10.

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

El consumo de energia (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador esta en
funcionamiento.

El consumo de energia en standby durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) se
produce cuando el actuador esta parado en la posiciéon de ajuste durante el funcionamiento.

El consumo instantaneo de energia maximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el
actuador esta en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de
alimentacion.

Con blogueo Unicamente

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

El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.
La aceleracion y deceleracion maximas estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.
Consulta el «Grafico carga de trabajo-aceleracién/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.

%10 Un valor de referencia para corregir un error en funcionamiento reciproco.

Carrera

50 (100{150{200|250

300

350

400[450[500]550[600[700]800]900]1000](100)] 1200](1300)[(1400)  1500](1600)](1700)(1800)](1900)] 2000

Producto | LEMC25

2.04|218|2.32|246 | 2.60

2.74

2.88

3.01|315|3.29 343|357 |3.85|4.12|4.40|4.68|4.95|523|551|579| 6.06| 6.34| 6.62| 6.90| 7.17| 7.45

peso [kg] (LEMC32

3.85|4.06 | 4.27 | 449 | 4.70

4.91

5.12

5.33|5.55|5.76 | 5.97 | 6.18 | 6.61 | 7.03 | 7.45 | 7.88 | 8.30 | 8.72 | 9.15 | 9.57 |10.00{10.42(10.84|11.27|11.69|12.11

Peso adicional con blogueo [kg]

0.60

sMC 26
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serie LEMC

Diseno

LEMC

: Con bloqueo

7] /®
-7 /@
@3 | |k
<
N \® ’
Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado Cubierta del motor ” - Anodizado
2 |Correa — 19 para bloqueo Aleacion de aluminio Sélo “con bloqueo”
3 | Fijacion tipo L Aleac!(?n de alum!n!o Anodizado 20 | Salida directa a cable CR Go’ma“de cloropren:)
4 | Tope de correa Aleacion de aluminio Sélo “con bloqueo
5 | Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
6 | Soporte de polea Aleacion de aluminio 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
7 | Eje de polea Acero inoxidable |Tratamiento térmico + Tratamiento especial 23 |Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 24 |Tope Acero al carbono Nickel plating
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 25 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 26 |Iman —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 27 | Cubierta lateral Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 28 |Tapa rodillo guia Aleacion de aluminio Anodizado
13 | Motor — 29 | Rodillo guia —
14 | Bloque final del motor |Aleacién de aluminio Anodizado 30 |Rodillo guia —
15 | Cojinete — 31 | Dispositivo de excéntrica | Acero inoxidable
16 | Cojinete — 32 | Fijacion del dispositivo | Acero inoxidable
17 |Placa de tension Aleacion de aluminio Anodizado 33 | Equipo de ajuste Acero inoxidable
18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado 34 | Rail Material [4mina de acero endurecido
27
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones WELLEII4S

Montaje superior | 60
LEMC25T-I-100000 N
20 o S 2 g (63
Q= | | Z
| s e L T | IE
I Aol exlE
® Longitud del cable del motor ~ 300 123 J (6)
75| ° 129
4.5 (Carrera + 220) B
(77) Carrera + 6 77 60 < 2 x 4 x tuerca cuadrada
Origen|* / [Origen] *1 Origen|*2 o < M3 x 0.5
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. Lr5¢ R
LECP1. 5 P 35
(80) Carrera 80 -
Origen
Cuando se usa
LECP1.
3 A— <] A-A
H
4x034 g ‘ off %
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 T .
Linea central de montaje de la pieza f ——t—o 1| e ° Ranura en T para montaje
‘ et A== — g N
% é A | s i = —] Y
sworicodorsorca || | \ A g S \ anura para detector magnético
de montaje del cuerpo 17 Regulador de carrera 17 Requlador de carrera o Superficie de referencia de montaje del cuerpo
Carrera + 152 negulador ce carrera
Carrera + 160

+1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC25T-B-I0000000] LEMC25UT-1B-000000
N
Longitud del cable del motor =~ 250
65 —
g g of T €
/ 65
/ Longitud del cable de bloqueo =~ 400 g
| Montaje inferior | Detalles de la mesa
LEMC25UT-C-00000 s w3
70
40

Pl N Z =
™ =] Linea central de montaje de la pieza o 8
X N | <5
X \3— SN

g A 2
4xM4x0.7 PN o
Prof. de rosca 7 <

O
2



serie LEMC

Dimensiones QGG

| Simétrica/Montaje superior |

60
LEMC25LT-C-01000000
~
< 20
(o]
g ¥ e :
! ‘ [ |
i T ©f ~ '{9 @':ﬂ o @
Q “‘I JE ® ®
g Longitud del cable del motor = 300 (6) 123
7.5 129
Carrera + 160 Regulador de carrera
Superficie de referencia Carrera + 152 4
de montaje del cuerpo 17 Regulador de carrera 17 A-A
4x034 © Superficie de referencia de montaje del cuerpo Ranura para detector magnético
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 S ) A ] = Ranura en T para montaje
B @l
) el | | e )
e = : g 8
Linea central de montaje de la pieza / i ; = = i
off JLEE—(I
Sl A 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1.
< 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 - M3 X05
[Origen|*> \[Origen]*! i IR Y
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2.
LECP1. 2 3
(77) Carrera + 6 77 60 5
4.5 (Carrera + 220)
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC25LT-01B-C1000 LEMC25LUT-OB-C0000
Longitud del cable del motor ~ 250
65 i
(3] . —
< L1 i @ 1 i
— N~ ~
— 65
‘ %4
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 400 2

| Montaje inferior |

LEMC25LUT-0-000000
TN o
29

O
2

Detalles de la mesa

Linea central de montaje de la pieza

4 x M4 x0.7

Prof. de rosca 7

3 80 3
70
40 Em\,‘ ©
& =
A — 8
H <« £
[+] (]
N FlalS @
I ,\gw
R g




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de rodillo guia

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones WELLEIX

Serie LEMC

| Montaje superior |

LEMC32T--1000000 &
N
(<) —
25 ~ s 25 & (117)
® - L] = 65
) 8 P @ @ I 0 ol
ool e & &2 5
oy |le @ «
g Longitud del cable del motor = 300 163 (7)
7.5 170
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
[Origen]* [Origen]™! [Origen]*
Cuando se Cuando se usa Cuando se 0 2 x 4 x tuerca cuadrada
usa LECP2. LECP1. usa LECP2. w| [~ M5x0.8
(105) Carrera 105 gi HT
Origen 4
4x@55 Cuando se usa 3 5.3
prof. @ 9.5, prof. LECP1.
avellanado 5.4 3. Ty 3
i
g o @
e
— Regulador de carrera Ranuraen T
- -0 e L para montaje
Linga centralde montaje de a pieza ‘ - —
e 3 3
N é fs B
@ H ‘ @B
N e b ° =t 5 8]
Superficie e referencia [ » ; . Y
dg montaje del cuerpo E Superfcie de referencia de montaje del cuerpo/ Ranura para detector magnético
22]
Carrera + 198 6 A-A
Carrera + 210

=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |
Con bloqueo

LEMC32T-JB-1J00000
Longitud del cable del motor ~ 250
™ 65 —
g N~
@ [ 2
— / s

]
Longitud del cable de bloqueo ~ 400 e

| Montaje inferior |

LEMC32UT-C-00000]
T TN

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMC32UT-0O0B-00000

136.5

(167)

Detalles de la mesa

4 110 4
100
60 Ny
©
4 I
g 1 1
= = g
d b— - g g
Linea central de montaje de la pieza | ]
Ni N
w 5| € &
4xM5x0.8 I ! F
Prof. de rosca 9 [JT~~¢— ‘ 8
t  —
o)
30
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Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Dimensiones WEILEI[R?

| Simétrica/Montaje superior |

LEMC32LT-C-000000
~
[s2) —~
25 o 3| 2 A (17)
.................... r—— '
f | <9 Il JQ} ® X
! = alwl [d & ® | o o
i ) 163
7.5 170
Longitud del cable del motor = 300
Superficie de referencia garrera + ?;g A-A
: arrera + - :
de montaje del cuerpo Regulador de carrera Regulador de carrera Superficie Qe re:erenma
4Xx055 00 o de montaje del cuerpo
prof. @ 9.5, prof. avellanado 5.4\ ™ 2] Ranura en T para montaje
~ = £ o === ® Ranura para
@ i : i 1 ® detector magnético
< e e [ e S )
Linea central de ‘ + 3 3 M
montaje de la pieza /|| [° ]t} ‘
: O o —
T T | — iy
a off %
i
3| A S8
Origen B
Cuando se usa
LECP1. o 2 x 4 x tuerca cuadrada
(105) Carrera 105 0 M5 x 0.8
[Origen]*2 \[Origen]*! [Origen]*2 m T
Cuando se Cuando se usa Cuando se usa -
usa LECP2 . LECP1 LECP2. 3 5.3
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMC32LT-00B-000000 LEMC32LUT-OOB-00000
[
i
Longitud del cable del motor =~ 250 i
@ 65 < <
5 L 1w ¢ 0 H @
et had © had
@
] ]
= 65
i P
/ Longitud del cable de blogueo =~ 400 g Detalles de la mesa

| Montaje inferior |

LEMC32LUT-0-00000
m
|
rTy
31
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Linea central de montaje de la pieza

4xM5x0.8

\

- 4
Prof. de rosca 9 ||

4 110 4
100 .
60 ™~
* 0
o—

67

{ I

I — L

108.7 (Anchura de mesa)
124




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano .
Modelo de rodillo guia Serie LEMC

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Soporte lateral

Soporte lateral

MYC-S[CJA
2x@H
= — v <
% ] K P f‘ﬁ Lﬁ‘? i
E A (]
3 B
C
D

Modelo Actuadores aplicables A B (& D E F G oH
MYC-S16A LEMC25 60.6 | 64.6 706 | 77.2 15 26 4.9 3.4
MYC-S25A LEMC32 959 | 975 | 1079 | 11565 | 25 38 6.4 4.5

+ Un juego de soportes laterales consta de un soporte izquierdo y de un soporte derecho.

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera méas larga, instale un soporte intermedio para evitar que el

vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafios en el vastago debido a 25

vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe LEMC32

superar los valores indicados en el grafico siguiente. 20 \
15

10 LEMC25 \ \
5

N

m

1

% 7 A

V/WA

Peso de carga m [kg]

- 3@

0 200 400 600 800 1000 1200 1400

Espacio entre soportes L [mm]

, 2 A\ Precaucion

L L 1. Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
Z encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
L grafica. Para el soporte intermedio, use las tuercas
Tuercas cuadradas cuadradas de la parte inferior del cuerpo o pida un soporte
en la parte inferior lateral por separado.

2. Los soportes laterales no son adecuados para montar el

actuador. Utilicelos Unicamente para proporcionar apoyo.

=3

N\

sMC %

O



Actuador electrico/Modelo deslizante de perfil plano
Modelo de guia lineal simple/doble @
g P C€ M.

Serie LEMH/HT Lemu/LEMHT25, 32

A\ Precaucion

Serie Serie .
E-MY od Ev Forma de pedido

Serie LEC[]

-[300] J-51] 2|N 1

T
T 5
T_ 300 - : Serie JXC[]

3 Paramés detalles sobre los controladores, consultala pég. 34, 3

[ETAE RN LEMH |25
[
AT LEMHT

11

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor 9 Paso equivalente
25 — | Montaje sobre la cara superior Superior
32 U Montaje inferior P u:]:lju/ Motor
L Montaje simétrico superior
LU Montaje simétrico inferior Lateral
L~ | 2(
LU+ U
e Carrera*' *2 [mm)] 9 Opcidén de motor @ Tipo/longitud del cable del actuador*
Carrera Ninguno — Sin opciones Cable estdndar[m] Cable robético [m]
Tamafio Carrera aplicable B Con bloqueo — | Ninguno R1 1.5 RA 10%3
B 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, $1 | 15 R3 | 3 RB | 15%
1000 25 | 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800, S3 3 R5 5 RC 20*3
900, 1000 S5 | 5 R8 | 8%
50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,
50 a 32 400, 450, 500, 550, 600, 700, 800,
1500 900, 1000, 1100, 1200, 1300, 1400,
1500

‘ La unidad de ajuste de carrera esta integrada en el producto. |

| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 48 a 50. |

33
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano

Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Serie LECD (Para mas informacidn, consulta la pag. 35.)

[12N|[1
= & ...... é $

0 Modelo de controlador @ Longitud del cable 1/0* 0 Montaje del controlador
— Sin controlador —_ Sin cable —_ Montaje con tornillo
2N LECP2:5 NPN 1 1.5m D Rail DIN*7

Modelo sin programacién
2P ((Con definiciF()')n %e carrera) ) PNP g 2 2
1N LECP1 NPN
1P (Modelo sin programacioén) | PNP

Serie JXCD (Para mas informacion, consulta la pag. 35.)

0 Controlador

ctnf

Sin controlador
Con controlador

Inte”az l ........... l ....... | .....

Montaje

Cable I/0 de conector enchufable de comunicacién*®

Simbolo| Tipo Interfaz aplicable
Sin accesorio —

-

(Protocolo de comunicacién/Entrada/Salida) S Conector enchufable de comunicacion de tipo recto DeviceNet™

E| EtherCAT® |L 10-Link 7 Montaje con tornillo T | Conector enchufable de comunicacion con derivacidn en T CC-Link Ver. 1.10

9 | EtherNet/IP™ | M| CC-Link Ver. 1.10 87 Rail DIN 1 Cable /0 (1.5 m)

P| PROFINET |5 | Entiada paralela (NPN) 3 Cable 1/0 (3 m) cnace gz::'lg:z EEZ’F\,‘;
D| DeviceNet™ | 6 | Entrada paralela (PNP) Para eje simple 5 Cable I/0 (5 m)

+1 Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no
fabricadas como ejecuciones especiales se fabrican bajo demanda.

%2 Las carreras en negrita se fabrican bajo demanda.

%3 Bajo demanda (solo cable robético)

=4 El cable estandar solo debe usarse en las piezas fijas.
Para las piezas mdviles, selecciona el cable robético.

x5 Selecciona la serie LECP2 al configurar el rango de carrera utilizando
la unidad de ajuste de carrera o un tope externo.

+6 Si se selecciona «Sin controlador» para los tipos de controlador, no se
puede seleccionar el cable /0.
+8 El rail DIN no esta incluido. Debe pedirse de forma separada.

%9 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]

(D La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEM con los controladores de la serie LEC/JXC.
La conformidad electromagnética depende de la configuracién del pa-
nel de control del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y
cableados. Por tanto, no sera posible certificar la conformidad con la di-
rectiva CEM 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 CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.
[Productos conformes a UL (Para la serie LEC)]
Cuando se requiera la conformidad con el estandar UL, el actuador eléc-
trico y el controlador/driver deberan utilizarse con una fuente de alimen-
tacion de clase 2 compatible con UL1310.

(pueden pedirse por separado).

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

<Comprueba lo siguiente antes del uso.>

(D Revisa la etiqueta del actuador para comprobar el nimero del modelo.
Este nimero debe coincidir con el del controlador/driver.

(2) Comprueba que coincida la configuracion de /0 en paralelo (NPN o PNP).

El actuador y el controlador/driver se venden como un paquete
Actuador

Controlador

= Para usar los productos, consulta el manual de funcionamiento. Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

% S\VC



Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Controladores/drivers compatibles

Modelo de entrada
directa EtherCAT®

Modelo de entrada
directa EtherNet/IP™

Modelo de entrada
directa PROFINET

Modelo de entrada
directa DeviceNet™

Modelo de entrada
directa 10-Link

Modelo de entrada
directa CC-Link

programacion
(Con estudio de
carrera)

cion

paso a paso

Tipo
>
a9
JXC51
Serie LECP2 LECP1
JXC61
Operacidn de extremo a Capaz de ajustar el
P extremo similar ala de un | funcionamiento (datos de
Caracteristicas o o, o ) ) 1/O Parallelo
cilindro neumatico utilizando| paso) sin usar un PC ni
el estudio de carrera una teaching box
. Motor paso a paso
Motor compatible (Servo/24 VDC)
Aot 14 puntos (2 puntos final de
Ne mdximo de datos de paso carrera + 12 puntos intermeios) 14 puntos 64 puntos
Tension de alimentacion 24 \VVDC

35

N

Tipo
==
g ‘ “
i< b% v e
Serie JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCMA1
Caracteristicas Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa Entrada directa
EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
) Motor paso a paso

Motor compatible (Servo/24 VDC)
Niimero méx. de datos de paso 64 puntos
Tension de alimentacion 24 VDC

Modelo sin Modelo sin programa- | Modelo de entrada




Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Velocidad/aceleracion (valores de ajuste para LECP 112)

ItIERl Interruptor y velocidad™'

N.2 de interruptor Velocidad [mm/s]

0 48
1 75
2 100
3 150
4 200
5 300
6 400
7 500
8 600
9 800
10 1000
11 1200
12 1400
13 1600
14 1800
15 2000

ItV Interruptor y velocidad™'

N.2 de interruptor Aceleracion [mm/s?]

0 250
1 500
2 1000
3 1500
4 2000
5 2500
6 3000
7 4000
8 5000
9 6000
10 7500
11 10000
12 12500
13 15000
14 17500
15 20000

+1 El ajuste por defecto de fabrica para el
interruptor es N.2 0.

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Especificaciones

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Modelo LEMH25/LEMHT25 LEMH32/LEMHT32

Carrera [mm]*’

50, 100, 150, 200, 250
300, 350, 400, 450
500, 550, 600, (700)
(800), (900), (1000)

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350
400, 450, 500, 550, 600, (700)
(800), (900), (1000), (1100)
(1200), (1300), (1400), (1500)

10 20

Carga de trabajo [kg]*? | Horizontal

Velocidad [mm/s]*2 48 a 2000 (Consulta los valores de ajuste enla al seleccionar LECP1 02

Aceleracion/deceleracion max. [mm/s?]*| 20000 (Depende dela carga de trabajo.) Consuta los valores de ajuste en la jUET:ER el seleccionar LECP1 02

S

°

«

=

Q

© | Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.08

3 | Movimiento perdido [mm]*10 0.1 0 menos

)

2| Paso [mm] 48

-g Tipo de actuacion Correa

é Tipo de guia Guia lineal

'S | Rango de temperatura de trabajo [*C] 5a40

E Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Fuerza externa admisible [N]*® 10 | 20
Tamaio del motor 56.4

Modelo de motor Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Encoder Fase A/B incremental (800 pulsos/giro)

Tensiéon nominal [V] 24 VDC +10 %

Consumo de potencia [W]*3 50 52

Consumo de energa en sandoy durante ¢ funcionamiento [W]"* 44 44

Consumo de energia instanténeo max, [W]* 123 127

Tipo*® Blogueo de funcionamiento no magnetizante

Fuerza de retencion [N] 36

Consumo de potencia [W]*” 5

o s 2 peques| ESpecificaciones eléctricas

Tension nominal [V] 24 VDC +10 %

1

#2

%3
#4
x5
#6
%7
*8
%9

#10

Consulta con SMC, ya que todas las carreras no estandares y no fabricadas como ejecuciones
especiales se fabrican bajo demanda.
La velocidad cambia en funcion de la carga de trabajo.
Consulta el «Gréafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 7.
La carga de trabajo cambia en funcién de las condiciones de montaje de la carga de trabajo.
Comprueba el <Momento dinamico admisible» en las paginas 10y 11.
Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.
El consumo de energia (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador esta en
funcionamiento.
El consumo de energia en standby durante el funcionamiento (incluyendo el controlador) se
produce cuando el actuador esta parado en la posicion de ajuste durante el funcionamiento.
El consumo instantaneo de energia maximo (incluyendo el controlador) se produce cuando el actuador
esta en funcionamiento. Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
Con blogqueo unicamente
Para un actuador con bloqueo, anade el consumo de energia para el bloqueo.
El valor de resistencia del equipo conectado debe estar dentro del valor de resistencia admisible.
La aceleracion y deceleracion maxima estan limitadas por la carga de trabajo y la carrera.
Consulta el «Gréfico carga de trabajo-aceleracion/deceleracion (Guia)» en la pagina 9.

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

Peso
Modelo de guia lineal simple

Carrera 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 |(700)|(800)|(900)|(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400)|(1500)
Producto |LEMH25| 1.91 | 2.05 | 2.18 | 2.32 | 2.46 | 2.59 | 2.73 | 2.87 | 3.00 | 3.14 | 3.28 | 3.42 | 3.69 | 3.96 | 4.24 | 451 | — — — — —
peso [kg] | LEMH32| 3.47 | 3.70 | 3.93 | 4.17 | 4.40 | 4.63 | 4.87 | 5.10 | 5.33 | 5.57 | 5.80 | 6.03 | 6.50 | 6.97 | 7.44 | 7.90 | 8.37 | 8.84 | 9.30 | 9.77 | 10.24
Peso adicional con blogueo [kg] 0.60
Modelo de guia lineal doble

Carrera 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 |(700)|(800)|(900)|(1000)|(1100)|(1200)|(1300)|(1400)|(1500)
Producto | LEMHT25| 2.40 | 2.61 | 2.82 | 3.03 | 3.24 | 3.45 | 3.66 | 3.87 | 4.08 | 429 | 450 | 4.71 | 513 | 555| 597 | 6.38 | — — — — —
peso [kg] | LEMHT32| 4.82 | 5.20 | 5.58 | 5.97 | 6.35 | 6.73 | 7.12 | 7.50 | 7.88 | 8.27 | 8.65 | 9.04 | 9.80 | 10.57 | 11.34 | 12.10 | 12.87 | 13.64 | 14.41 | 1517 | 15.94
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.60
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Serie LEMH/HT

Diseno

LEMH

Lista de componentes

c-C

B

Lista de componentes

Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete —
2 |Correa — 17 |Placa de tension Aleacion de aluminio Anodizado
3 | Fijacion tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 | Tope de correa Aleacion de aluminio Cubierta del motor ” - Anodizado
- — — - 19 Aleacion de aluminio| .., . .
5 | Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
6 S.oporte de polea AleaC|on.de ?Iumlnlo — : ‘ 20 | Salida directa a cable CR Go'ma“de c|oropren’9
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial Sélo “con bloqueo
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
9 |Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 23 |Guia —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor —_ 26 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor |Aleacién de aluminio Anodizado 27 |Iman —
15 | Cojinete —
37
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Diseno

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

LEMHT

> —]

e @L 0 0
| e 6 606
Dz =R S e—
@II 2 /

%% e,
dds s

)
“E N e
[
N =1 ]
0
9
Lista de componentes Lista de componentes
Ne Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Cojinete —
2 |Correa — 17 | Placa de tensién Aleacién de aluminio Anodizado
3 | Fijacion tipo L Aleacion de aluminio Anodizado 18 | Perno hexagonal Acero al carbono Cromado
4 | Tope de correa Aleacion de aluminio Cubierta del motor ” - Anodizado
- — — - 19 Aleacion de aluminio| .., . .
5 | Bloque final Aleacion de aluminio Anodizado para bloqueo Sélo “con bloqueo
6 S.oporte de polea AleaC|on.de ?Iumlnlo — : ‘ 20 | Salida directa a cable CR Go'ma“de c|oropren’9
7 | Eje de polea Acero inoxidable | Tratamignto témico + Tratamiento especial Sélo “con bloqueo
8 |Polea Aleacion de aluminio Anodizado 21 | Cuerpo de la unidad de guia |Aleacion de aluminio Anodizado
9 | Polea del motor Aleacion de aluminio Anodizado 22 | Mesa de deslizamiento|Aleacion de aluminio Anodizado
10 | Montaje del motor Aluminio fundido Pintado 23 |Guia —
11 | Cubierta del motor Resina sintética 24 | Placa final Aleacion de aluminio Anodizado
12 | Salida directa a cable Resina sintética 25 | Tope Acero al carbono Niquelado
13 | Motor —_ 26 | Regulador de carrera |Aleacion de aluminio Anodizado
14 | Bloque final del motor |Aleacién de aluminio Anodizado 27 |Iman —
15 | Cojinete —
38

O



Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple WEILEIRS

| Montaje superior |

LEMH25T-J-000000
60
e ~ )
® |
20 o 8 2% 2 =
,,,,,,, A S L L g™ |
1 ——— P Ll J — @ © g N~
NI ® OTQ o @ “'I:Nj
o} \Longitud del cable del motor ~ 300 102
75| °
4.5 (Carrera + 220)
(77) Carrera + 6 77 60 B
( : #2 i *2
Origen /7 [Origen]*! \ Origen < 2 x 4 x tuerca cuadrada
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ) 7»{M3 x 0.5
LECP1. Q# —
(80) Carrera 80 N B <7
Origen 2 3.5
Cuando se usa
3 LECP1. 3
Sl A e
H
2xQ34 i ,,
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 : :
Linea central de montaje de la pieza —=-gwit R
o T 9 g
~
N T 7 b
2x@3.4 v ) Al ) 0 " Ranura para detector magnético
(o2} .
- ! . Ranura en T para montaje
Superficie de referencia de montaje del cuerpo 411 Regulador de carrera 411 Regulador de carrera
6.5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3
Carrera + 152 4

Carrera + 160

=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH25T-O0B-10000 LEMH25UT-O0B-00000
Longitud del cable del motor ~ 250
65 -
™ — . =
2 [ | i © 1 C i
~ ~| ‘[: ~|
65
I
/ Longitud del cable de bloqueo =400
o
— - Detalles de la mesa
| Montaje inferior |
LEMH25UT-0-00000 5
3 80 3 < §
70 N 8le
1 < @ 4H9 (55°%°) prof. 5‘ 40 g fi
™ g Linea central de montaje de la pieza
N Jlelelelell | T
el
4xM4x0.7 of
Donf An vamon - 4aHa (*2930) nenf &
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Dimensiones: Modelo de guia lineal simple WEWE{F3

Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

| Simétrica/Montaje superior |

60
LEMH25LT-C-000000
@
; 20
20 29 ] ‘8_ ~ I I (56) E
L l g :
= +
= T |~
‘ﬁ ) g‘ o © (o] @ ©
of \Longitud del cable del motor = 300 102
o
7.5
Carrera + 160
Carrera + 152 4
Superficie de referencia_,||. .8-5 prof. 3.3 6.5 prof. 3.3 Regulador de carrera , T ) A-A
de montaje del cuerpo ||| 17,  Regulador de carrera 1 anura en T para montaje Ranura para
2x034 Al g e detector magnético
Linea central de® - = T E' g g
montaje de la pieza T o ole e
2x034 d off ]%i:l
prof. 6.5, prof. avellanado 3.3 i
3 A— 3
Origen
Cuando se usa B
LECP1. z < 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 o _/7:]{ M3 x 0.5
: 1 | o]
Origen]*2 [COrlgedn] Origen[*? [
Cuando se usa LECP2. \ ngrl]:f seusa / Cuando se usa LECP2. 2 3.5
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH25LT-00B-00000 LEMH25LUT-OB-00000
N
Longitud del cable del motor =~ 250
65 ;
™ — .~
Q L | ¥ o 3
~— ~| '[: ~|
‘ 65
i Longitud del cable de bloqueo ~ 400
®
o

| Montaje inferior |

LEMH25LUT-C-00000000
[ 3

O
2

Detalles de la mesa

+0.030

o AH9 (o ) prof. 5
©}
Linea central de montaje de la pieza H +H ]
Hleldele ol e
= [ - E NN 0
' CEICIC i
4xM4x0.7 === = =
Prof. de rosca 7 40 ~ =
0.030 g paE-
@ 4H9 (1) prof. 5 70 S
3 80 3 5
<



Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple WLEILEILEZ

| Montaje superior |

LEMH32T--C100000 60
e N\ 1
[} —~
25 3| 25 & (82)
| N~ AN| —
5 & = ©
”””””” beoooo- e l ﬂ ﬂ {i} of
11 - 2 |e ® I 5
— — @ ® @ bl
g Longitud del cable del motor ~ 300 128 N
7.5
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
Origen[*? / [Origen]*! \ Origen]*2 o 2 X 4 x tuerca cuadrada
Cuando se Cuandoseusa | Cuando se usa W] —~/M5x0.8
usa LECP2. LECP1. LECP2. Ln_i =
(105) Carrera 105 @ //
Origen 3 - 5.3
Cuando se usa
3 || LECP1. 3
Sl 2
A—
i
2x055 { | off Pﬂ
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 N@ & [ THOTH - 2
Linea central de montaje de la pieza | RCH I
of H 3 3
0
(S} 5 1 e o N
2% 355 7 - A:>1 - - 3 0 Ranura para detector malgnético
Superficie de referencia ~ Ranura en T para montaje
de montaje del cuerpo 22| \Regulador de carrera 22 Regulador de carrera
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4
Carrera + 198 6
Carrera + 210
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMH32T-B-C00000] LEMH32UT-OB-C00000
;EE
[ S—
Longitud del cable del motor ~ 250
™ 65 —~| —
& | | g o [TTNE
- Z © z
(5
,:II 65
I L
y [s2)
/ Longitud del cable de bloqueo ~ 400 S
Detalles de la mesa
| Montaje inferior | 4 110 4
LEMH32UT-O-00000O 100 @ 5H9 (:3°%°) prof. 5
60 -
[— Linea central de montaje de la pieza f: oo i 3
I 1 \ng_l ! : olal~| s o
5 H ; o(® @i ot |8~ g
[Ie} - ' (e ~ _é
o ~ i ,l—ﬁ ‘ el =
4xM5x0.8 “’.I
~ +0.030
Prof. de rosca 9 5H9 (3o~ ) prof. 5
41 V.
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal simple SEWLEI?

|_Simétrica/Montaje superior | 0
LEMH32LT-0-00000 .
™ |
g 5
25 3 25 = (82)
------------ !‘"""'3-7‘!7'__‘—_ H ﬁ T
- S92 g Jilj | ®
! — &g % ‘ o 9
) ® @& ® | @
5 ® Longitud del cable del motor ~ 300 128
o
7.5
Carrera + 210
Carrera + 198 6
9.5 prof. 5.4 9.5 prof. 5.4 A-A
Superficie de referencia 22 Regulador de carrera 22 Regulador de carrera
de montaje del cuerpo Ranura en T para montaje
2x@5.5 N A—] um’l : Ranura para detector magnétict
B i - - | . Y
1A ;_ 4
g : i ", g‘ L 9
8 ‘ o ollo ol 8
Linea central de montaje de la pieza/ : P S|P ™
'O 06 B
2x0@55 : t
prof, 95, prof. avellanado 5.4 { Qm %
3 || A 3
— - ——H-—
Origen B
Cuando se usa 2 x 4 x tuerca cuadrada
LECP1. 0 M5 x 0.8
5| . x 0.
(105) Carrera 105 P e
o \[Origen]*' ) °°¢ —
Cuando se usa T
Cuandose usaLECPY, | | Ecp1. /Cuando se usa LECP2. 3 |53
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)

=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

| Montaje superior |

Con bloqueo

LEMH32LT-0OB-00000
Longitud del cable del motor = 250
S - 5
r=‘=‘=‘— / 65
/ Longitud del cable de blogueo ~ 400 g

| Montaje inferior |

LEMH32LUT-C-00000
™
i
TR

O

| Montaje inferior |

Con bloqueo

LEMH32LUT-OB-00O000
.

i

J [TTKs

Linea

Detalles de la mesa

5H9 (5%

4 xM5x0.8

Prof. de rosca 9

) prof. 5

central de montaje de la pieza

v

ot
.

4

© |

71.7

(Anchura de mesa)

o
©

(68.2)
82

O 5H9 (£5°%) prof. 5

s
[l

(38.2)

100
110

IS

42



Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

| Montaje superior |

LEMHT25T-C-000000 €0
N
20 &l 20 g (©3)
N M e |
i g L — ol Te s
R.L@O ® QEQ of NIQI
o] \Longitud del cable del motor ~ 300 139
o
7.5
B
4.5 (Carrera + 220) AKA
(77) Carrera + 6 77 60 ) 2 x 4 x tuerca cuadrada
< .
Origen 42 [Origen] %1 origen *2 “’i - —PM4 x 0.7
Cuando se usa LECP2. Cuando se usa Cuando se usa LECP2. ~
LECP1. 3 4.7
(80) Carrera 80
Origen
Cuando se usa
3 LECP1. 3
H
4x@55
i ° Eﬂ:
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 i
Regulador de carrera ‘N deleD
0 ' ' [ =
Linea central de montaje de la pieza : ® ®|e @ |fo] B
A N : i : - . | © %
& ooloeelljo— © B
< : | Z_
< o Cle o1 ® 9® o |/ | N
% o I o [& ) )
Superficie de referencia 4 B A—;1 B =) (\! Ranura para detector magnético
de montaje del cuerpo 17 Requlador de carrera. 17 2 Ranura en T para montaje
Carrera + 140 10
Carrera + 160
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
[ Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT25T-B-100C010] LEMHT25UT-B-O0C000]
N —
Longitud del cable del motor ~ 250
65 —
A ) — o
2 L | s @ 1 =
- Z ~ |
65
: Longitud del cable de bloqueo =~ 400
@
S Detalles de la mesa
| Montaje inferior | 8 jg 8
LEMHT25UT-C-000000 24 @ 5H9 (*2°®) prof. 5
— ; %
— i ) ) AR £
= Linea central de montaje de la pieza || } o}
I 1 _ Ao oo pl] s
8 & 8 I © 8
© = Al@9e|e e } 13
- < [5]
N Hegep|l = g
* A
N~
- 4xM5x08 /™~ 5H9 (ig.oao) prof. 5 ©
Prof. de rosca 9
43
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble
Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

Serie LEMH/HT

| Simétrica/Montaje superior |

LEMHT25LT-0O-010000 60
N
20 8 22 g (%3) @
fee] 9 -] N~
| « [ N
i T 1 @
- el e W oo
g Longitud del cable del motor = 300 139
7.5
Carrera + 160 A-A
Superficie de referencia Carrera + 140 10 Ranura en T para montaje
d taje del 17 17
4 x @ 5.5 Mmontaje el cuerpo == Regulador de carrera 2, o o Ranura para detector magnéfico
prof. 9.5, prof. avellanado 5.4 N W - -
¥ U o
3 : ® oo e } ? y
I goy:= @ @@ @ |f . © o
, . . / 4 - 3 © ©
Linea central de montaje de la pieza / e ® 9o o |le]
& =1 e = A
Regulador de carrera all i o 4 o ]
f o 5_;_5_\/:
i
3 A 3
Origen B
Cuando se usa
LECP1. 2 x 4 x tuerca cuadrada
(80) Carrera 80 >/ M4x0.7
. ™ \
Origen] *2 \[Origen]*! [Origen]*2 v\'¢ ]
-
Cuando se usa LECP2. \ Eggrlﬂo se usa / Cuando se usa LECP2. < 3 47
(77) Carrera + 6 77 60
4.5 (Carrera + 220)
=1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
| Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT25LT-CIB-CJ0I0C0] LEMHT25LUT-UIB-CI000010]
N
Longitud del cable del motor =~ 250
65 ﬁ
[e2} — .~
o | | 2 o 2
A z ~ H H Z
] 65
i P
[s2)
[=}

Longitud del cable de bloqueo ~ 400

| Montaje inferior |

LEMHT25LUT-C-0000000

74.3

(102)

~
Z

4 x M5 x

Detalles de la mesa

+0.030

5H9 (;o ) prof. 5

0.8

Prof. de rosca 9\~{

Linea central de montaje de la pieza

@D o

(44)

@ 5H9 (£5°%°) prof. 5

m T | i e

80
(84)
87.4
93

@ o |@]

e @ |of &
O [@ [O] @

(Anchura de mesa)

44



Serie LEMH/HT

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

| Montaje superior |

LEMHT32T--0000
™ = _
25 <| 25 S (135) .
Bi & F_’ = 65 ‘ ¢
poceseooes boooooo f [ . ‘ —
i i|1® o k(ﬁ 6
S le ® @ ® (<3 (]
! @ 181
o
75 _
Longitud del cable del motor =~ 300
4.5 (Carrera + 270)
(102) Carrera + 6 102 60 B
[Origen]*2 [Origen]*! [Origen]*2 ___ 2x4xtuerca cuadrada
Cuando se usa | /Cuandoseusa | Cuyando se usa © M6 x 1
LECP2 . LECP1. LECP2 . dI o HhA
(105) Carrera 105 - ]
Origen 4 - 6.5
Cuando se usa '
3 || LECP1. 3 AA
A—~]
f
iy 00 : ' | off FEHG

orof. 14, prof. avellanado 8.6

Regulador de carrera

inea central de montaje de la pieza e
- @ 8
H L1 | o e
< B
3
Vi)
N @
4 o » \ Ranura para detector magnétic
T Ranur: T para montaj
22 Regulador de carrera/ |22 anura en ° para montaje

Superficie de referencia
de montaje del cuerpo Carrera + 185 12.5

Carrera + 210

x1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Qrigen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.

[Montaje superior]| | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT32T-OB-0O00000 LEMHT32UT-OB-C0O00O000
Longitud del cable del motor ~ 250 =
65 | N
g 1 S 0 F S
© - 3 =
— 65
m— - Detalles de la mesa
Longiud del cabl de blogueo ~ 400 a 4 110 .
- - - 100 @ H +0.030 f
| Montaje inferior | 63 6H9 (10°") prof. 8
LEMHT32UT-C-000000O o
— ‘ Uleof oo To|L 3
j— Linea central de montaje de la pieza | : ‘ H
T 1 SEEIES ol 52| w0
| - B (Sl R
< L -2 5|~
™ ' d . S
8 Arel eife olh g | |2
b 2 -
- T
4% M8 x1.25 11 6H9 (:3°) prot. 8
Prof. de rosca 12
45
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Actuador eléctrico/Modelo sin vastago de perfil plano
Modelo de guia lineal modelo simple/modelo doble

Serie LEMH/HT

Motor paso a paso (Servo/24 VDC)

Dimensiones: Modelo de guia lineal doble

| Simétrica/Montaje superior |

LEMHT32LT-O-00000 60
~
25 3| 25 S (135) ©
20 5 & w Rl 65 o
i Y S S 2 o ‘
- ‘ : — S| @ kﬁ @
3,3 ® o Fo) ®|° &
@ 181
o
7.5
Longitud del cable del motor =~ 300
Superficie de referencia Carrera + 210
i A-A
de montaje del cuerpo Carrera + 185 125
0o 22 Regulador de carrera 22 Ranura en T para montaje
=~ =~ ® Ranura para detector magnético
prof. 14, prof. avellanado 8.6 W ) . A:»{ L Requlador d -
S oy 0 T e # ® > egulacdor de carrera
2 7 i o ®le o115
< L —
2 = 2]
| ele @ lrer 8
Linea central de montaje de la pieze, o olle ¢ éi T
G I
e © 6 o 0
1O ¢ O |
g off %Eﬂ_\/:
f
A—
Origen
Cuando se usa B
LECP1. o 2 x 4 x tuerca cuadrada
(105) Carrera 105 T (MBx1
Origen]*2 [Origen]*! Origen]*2 dIco 1
Cuando se usa Cuando se usa Cuando se usa < —
LECP2. LECP1. LECP2. 4 6.5
(102) Carrera + 6 102 60
4.5 (Carrera + 270)
%1 [ ]indica que la direccién de retorno al origen ha cambiado. (Cuando se usa LECP1.)
%2 Origen cuando se usa el modelo LECP2. La carrera ajustable es “Carrera + 6 mm”.
[ Montaje superior | | Montaje inferior |
Con bloqueo Con bloqueo
LEMHT32LT-0OB-J0000 LEMHT32LUT-OB-0000

Longitud del cable del motor = 250
) 65 ]
) ~
S I 1 2
=] 65
\

Longitud del cable de bloqueo ~ 400 2
| Montaje inferior |
LEMHT32LUT--C0000

r::ﬂ
I 1
<
0 <
&

O
2

i

© I TN G
© Z
7]
Detalles de la mesa
4xM8x1.25 6H9 (:0°%°) prof. 8
Prof. de rosca 12. ol |
i © E
He[lele @|H< g
[ 7 3 =
Linea central de montaje de la pieza = ~ S
J p ] ® o @7 ‘© ola| Sl w
bl el 1R
Hlel oo o % cig”
‘ 1 kS
(. ~
e ©e @[ b4
in .<>—$ =
@ 6H9 (:3%°) prof. 8 3
100
4 110 4
46



Serie LEMH/HT

Espaciado recomendado para los soportes laterales

Si el cilindro tiene una carrera mas larga, instale un soporte intermedio para evitar que el
vastago vibre y que el tubo se doble, y para evitar dafos en el vastago debido a
vibraciones o cargas externas. El espacio (L) entre soportes intermedios no debe
superar los valores indicados en el gréfico siguiente.

m
4

% %

W

~ Se

\=

ji

Sem

m
1
&=
Z
%m
7

Tuercas cuadradas
en la parte inferior

[RIOOO

o °
[
|
o ©
- T ]
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LEMH32
D 20
=3
E \
s 15
=
©
S LEMH25 \
o 10
e
2
o N\ N
o 5 \
0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Espacio entre soportes L [mm]
25
= 20 LEMHT32
=3
E \
s 15
<
3 LEMHT25 \
o 10
©
o
g 5 A\
0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Espacio entre soportes L [mm]

A\ Precaucion

1.

Si las superficies de montaje del actuador no se miden con
precision, el uso del soporte intermedio puede causar un
funcionamiento poco eficiente. Asegurese de nivelar la
superficie de montaje durante el montaje del actuador.
Para el funcionamiento con carreras largas con voladizo de
la pieza de trabajo, el uso de soportes intermedios se
recomienda incluso si la distancia entre soportes se
encuentra dentro le los limites admisibles ilustrados en la
gréfica. Use las tuercas cuadradas de la parte inferior del
actuador para el soporte intermedio.



Serie LEM

Montaje de detectores magnéticos

Posicion adecuada de montaje del detector magnético en la deteccion en final de carrera

Para LEMB

D-M9, D-M9L1IV

D-M9L W, D-M9[ WV [mm]
F Modelo  |Tamafionominal| A |Rango de trabajo
LEMB 40 5.5
LEMC 8 35
LEMH 25 10 6
1N [ ] LEMHT 34 7
[ I — R% LEMB 20 | 55
| ﬁ LEMC 32 4
A I LEMH 8.4 5.5
LEMHT 5.5

| Para LEMC/H/HT |

Posicion de montaje del motor: estandar

off | JEr=

= ®

Montaje de detectores magnéticos

La posicién de montaje adecuada en la deteccion a final de carrera (dimension
A) varia en funcién de la posicién de montaje del motor (estandar o simétrica).

El rango de trabajo es una referencia que incluye
histéresis, por lo que no esté garantizada.

Puede variar de manera significativa (hasta un
130 %) en funcién de las condiciones ambientales.

Posicion de montaje del motor: simétrica

° 6]
© ©@ @ © @
— e )
1[®, ®_® ©

Serie LEMB

Para montar un detector magnético, sujeta el espaciador del detector entre los
dedos e introducelo en la ranura. Al hacerlo, comprueba que se ha fijado en la
orientaciéon de montaje correcta, o vuelve a conectarlo en caso necesario. A
continuacion, introduce un detector magnético en la ranura y deslizalo hasta
que quede colocado bajo el espaciador.

Una vez definida la posiciéon de montaje, utiliza un destornillador de relojero de
cabeza plana para apretar el tornillo de montaje del detector magnético incluido.

Destornillador de relojero de cabeza plana
§g/(No incluido como accesorio)

Tornillo de montaje del detector magnético
(Incluido como accesorio)
(M2.5x 4 L)

= Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético, utiliza un
destornillador de relojero con un didmetro de empufiadura aproximado de
5 a 6 mm. Ademas, aprieta el tornillo a un par de 0.05 a 0.1 N-m
aproximadamente. Como guia, gira unos 90° mas alla del punto en que
comience a sentirse el apriete.

Ref. del espaciador
Diametro aplicable [mm] 25 [ 32
Ref. del espaciador BMY3-016

O

Serie LEMC/H/HT

Al montar un detector magnético, inserta el detector magnético en la
ranura para montaje de detectores magnéticos del actuador tal y como se
muestra a continuacién. Una vez que se encuentre en la posicién de
montaje, usa un destornillador de relojero de cabeza plana para apretar el
tornillo de montaje del detector magnético.

Destornillador de relojero de cabeza plana
(No incluido como accesorio)

= Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético (incluido con
el detector magnético), usa un destornillador de relojero con un
diametro de mango de unos 5 a 6 mm.

Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético
Modelo de detector magnético Par de apriete

D-M9CI(V)
D-M9TIW(V)

[N-m]

0.10a0.15

SMC 48



Detector magnético de estado solido
Modelo de montaje directo

D-M9N(V)/D-MOP(V)/D-M9B(V) C €

Consulta el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

Especificaciones del detector magnético

Salida directa a cable

® Se hareducido la corriente de

PLC: Controlador l6gico programable

D-M9LC], D-M9CIV (Con LED indicador)

caraa de 2 hilos (2 5240 m A) Modelo de detector magnéticol D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
9 o ' Direccion delaentrada eléctrica | En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
® Uso de cable flexible en la Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especificacion estandar. Tipo de salida NPN | PNP _

S
v

- /

/

Carga aplicable

Circuito IC, Relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o menos

25a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V 0 menos

Corriente de fuga

100 pA o menos a 24 VDC

0.8 mA o menos

LED indicador

EI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Estandar

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable 6leorresistente de gran capacidad

./ Modelo de detector magnético D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
-/ Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
) Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) ‘ 2 hilos (marrén/azul)
Aislante — -
Diametro exterior [mm| 0.88
Area efectiva [mm?] 0.15
Conductor =
.. Didmetro de trenzado [mm] 0.05
AP recaucion Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17
| Precauciones

+ Consulta el catélogo para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores magnéticos de
estado sdlido en nuestra web ww.smc.eu.

Fija el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del
detector magnético. El detector magnético
puede resultar danado si se usa un tornillo
distinto al suministrado.

Peso (]
_—
Modelo de detector magnético D-MON(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
14 13
Longitud de cable 1m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-MoC] D-MoL1V
[N M25x4 L
) 4 Tornillo de cabeza ranurada
: 34 2 =i sal |
. - EEEEE
6 |Posicion mas sensible o ~
T o
M2.5x4 L ‘ ©
Tornillo de cabeza ranurada o |
« @ o
LED indicador — 2
26 )GE_ © 3 ﬁ[}
(2]
l o ——— E g " ey ‘g
I — ~F (] c 9.5
<| © ~ 0
LED indicador Q| %
.26
49
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Detector magnetico de estado solido con indicacion en 2 colores
Modelo de montaje directo

D-MINW(V)/D-MIPW(V)D-MIBW(V) C €

Consulta el sitio web de SMC para obtener

Salida directa a cable

@ Se ha reducido la corriente de
carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA).

@ Uso de cable flexible en la
especificacion estandar.

@ El rango de trabajo adecuado se
puede determinar mediante el color
del LED. (Rojo — Verde < Rojo)

A\Precaucion

\ Precauciones |
Fija el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del
detector magnético. El detector magnético
puede resultar dafado si se usa un tornillo
distinto al suministrado.

Especificaciones del detector magnético

los detalles de los productos conforme a
los estandares internacionales.

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9CJW, D-M9CIWV (Con LED indicador

Modelo de detector magnético

D-M9NW |D-MONWV

D-M9PW |D-M9PWV

D-M9BW

D-M9BWV

Direccion de la entrada eléctrica

Enlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular

En linea

Perpendicular

Tipo de cableado

3 hilos

2 hilos

Tipo de salida

NPN | PNP

Carga aplicable

Circuito IC, Relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o menos

25a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferiora 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V 0o menos

Corriente de fuga

100 pnA o menos a 24 VDC

0.8 mA o menos

LED indicador

Rango de deteccion - El LED rojo se ilumina.
Rango de trabajo adecuado -« El LED verde se ilumina.

Estandar

Marca CE, RoHS

Especificaciones del cable flexible éleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético | D-MONW(V) | D-MOPW(V) | D-MIBW(V)
Revestimiento |  Didmetro exterior [mm] 2.6
. Numero de hilos 3 hilos (marrén/azul/negro) | 2 hilos (marrén/azul)
Aislante — ;

Didmetro exterior [mm] 0.88

Area efecti 4 A
Conductor |— rea efectiva [mm?] 0.15
Diémetro de trenzado [mm| 0.05

Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

# Consulta el catalogo para las caracteristicas técnicas comunes de los detectores magnéticos de
estado sdlido en nuestra web ww.smc.eu.

Peso

[o]
Modelo de detector magnético D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
Longitud 1 m (M) 14 13
de cable 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9IW D-M9IwV
M2.5x4 L
g 4 Tornillo de cabeza ranurada
7—1—0 + ||
- i_) { f —=C— 28 — e
6 |Posicion mas sensible o~ ~
(aV}
M2.5 x 4 L ©
Tornillo de cabeza ranurada 8 @ %
LED indicador | o % ﬁ
26 , . | b 0
i~ 2
— zg o E 9.5
< z c'; 4.6 8
[72]
22 LED indicador @]
2.6
50



Serie LEM

Precauciones especificas del producto 1

Lee detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulta en la contraportada las normas
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.

Descargatelo a través de nuestro sitio web http://www.smc.eu

Diseino \

|

Manipulacion

A Precaucion

1. No apliques una carga que exceda los limites de especificacion.
Selecciona un actuador adecuado en funcién de la carga de
trabajo y el momento admisible. Si se aplica una carga que
exceda los limites de especificacién a la guia, pueden producirse
efectos adversos tales como generacion de holgura en la guia,
reduccion de la precision o reduccion de la vida util del producto.

2. No aumentes la velocidad superando los limites de especificacion.
Selecciona un actuador adecuado en funcién de la relacion entre
«velocidad-carga de trabajo» y «carga de trabajo-aceleracion/
deceleracion». Si el producto se utiliza fuera de los limites de
especificacion, pueden producirse efectos adversos tales como generacion
de ruido, reduccion de la precisién o reduccion de la vida atil del producto.

3. No utilices el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Esto, a su vez, puede conducir a un funcionamiento defectuoso.

4. Cuando va a aplicarse una fuerza externa a la mesa, es
necesario anadir dicha fuerza externa a la carga de trabajo
como carga soportada total al seleccionar un tamano.
Cuando un conducto de cable o un tubo mdvil flexible se fija en
paralelo a un actuador, también es necesario anadir la fricciéon a la
carga de trabajo como carga soportada total al seleccionar un tamafo.

5. El valor de resistencia del equipo conectado debe
estar dentro del valor de resistencia admisible.

6. Cuando el producto realiza ciclos repetidos con
carreras parciales (consulta la tabla a continuacién),
utilizalo en una carrera completa al menos una vez
cada pocas docenas de ciclos.

En caso contrario, el producto puede quedarse sin lubricacion.

Modelo Carrera parcial
LEMB25 45 mm o0 menos
LEMB32 45 mm o0 menos
LEMC25 30 mm o menos
LEMC32 40 mm o menos
LEMH25 20 mm 0 menos
LEMH32 25 mm o0 menos
LEMHT25 20 mm o0 menos
LEMHT32 25 mm 0 menos

Manipulacién

/A Precaucioén

1. Senal de salida INP.
1) Operacioén de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste de
los datos de paso [Pos. entrada], la sefal de salida INP se activa.
Valor inicial: fijado en [1] o superior.
2. No permitas nunca que la mesa colisione con el final de carrera, excepto
durante el retorno al origen (salvo al usar el controlador LECP2.)

El tope interno puede romperse.
e X

3. La fuerza de desplazamiento debe ser el valor inicial.
Si la fuerza de desplazamiento se ajusta por debajo del valor ini-
cial, puede provocar que se genere una alarma.

4. La velocidad real de este actuador se ve afectada por la carga
de trabajo.
Consulta la seccion de seleccion de modelo del catalogo.

5. No apliques una carga, impacto o resistencia adicional
a la carga transferida durante el retorno al origen.

La fuerza adicional producira el desplazamiento de la posicién de
origen, dado que se basa en el par motor detectado.
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A Precaucion

6. No hagas muescas, rayes ni danes de otro modo las

superficies de montaje del cuerpo o la mesa.
De lo contrario, pueden producirse irregularidades en la superficie de mon-
taje, holgura en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

7. Cuando montes una pieza, evita aplicar impactos fuer-

tes o momentos excesivos.
Si se aplica una fuerza externa que supere el momento admisible, puede
producirse juego en la guia o un aumento de la resistencia al deslizamiento.

8. Proporciona una superficie plana para instalar el actuador. El nivel

de planeidad de la superficie debe ser determinado por el requisi-
to de precision de la maquina o su precision correspondiente.

El grado de planeidad de la superficie para la instalacion del actuador
debe estar dentro de 0.05 mm/200 mm. El grado de planeidad de la
superficie para el montaje de una pieza debe estar dentro de 0.05 mm
(LEMB), 0.02 mm (LEMC/H/HT).

9. Durante el montaje del producto, asegura un diametro

10.

11.

de al menos 40 mm para el cable.

No permitas que una pieza colisione con la mesa durante la opera-
cioén de posicionamiento o dentro del rango de posicionamiento.

Al montar el actuador, utiliza tornillos con la longitud
adecuada y apriétalos al par de apriete adecuado.

Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar un
funcionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicion de montaje o, en condicio-

nes-extremas—elactuadorpodria-soltarse-de-su-posicidn-de niain

mo
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Modelo Tamafio del tornillo | Par de apriete maximo[Nm] | @ A [mm] | L [mm]
LEMBO M5 3 5.5 24.5
LEMC25
LEMH25 M3 0.6 3.4 23.7
LEMC32
LEMH32 M5 3 5.5 30.1
LEMHT25 M5 3 5.5 21.6
LEMHT32 M8 12.5 9 26.9

Pieza fijada Modelo LEMB Modelo LEMC/H/HT
- 71
53 [ 1

Modelo Tamaio del tornillo | Par de apriete méximo [N-m] | L (Profundidad méxima de tornillo){mm]
LEMBO M5 x 0.8 3 8
LEMC25
LEMH25 M4 x 0.5 15 7
LEMC32
LEMH32 M5 x 0.8 3 9
LEMHT25 M5 x 0.8 3 9
LEMHT32 M8 x 1.25 12.5 12

Para evitar que los tomillos de retencion de la pieza toquen el cuerpo, usa pernos que sean
como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad maxima del tomillo. Si se emplean tornillos
més largos, estos pueden entrar en contacto con el cuerpo y provocar fallos de funcionamiento.

SVC
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Serie LEM

Precauciones especificas del producto 2

Lee detenidamente las instrucciones antes de su uso. Consulta en la contraportada las normas
de seguridad y el manual de funcionamiento para Precauciones sobre actuadores eléctricos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web http:/www.smc.eu
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Manipulacién \

Manipulacion

A Precaucion

12.

13.

14.

15.

No utilices el producto fijando la mesa y moviendo el
cuerpo del actuador.

El actuador de accionamiento por correa no puede
utilizarse en aplicaciones verticales.

Comprueba las especificaciones relativas a la
velocidad minima de cada actuador.

De lo contrario, podrian producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpeteos.

En el caso del actuador de accionamiento por correa,
pueden producirse vibraciones durante el
funcionamiento a velocidades que se encuentran dentro
de las especificaciones del actuador debido a las
condiciones de funcionamiento. Cambia el ajuste de
velocidad a una velocidad que no produzca vibraciones.

16 Se generara ruido de alta frecuencia durante la deceleracién

17.

18.

19.

en funcion de las condiciones de funcionamiento. Se trata
de un ruido generado durante el procesamiento de la
potencia de regeneracion. No se trata de un fallo.

Al utilizar un actuador con una carrera mas larga,
instala un soporte intermedio.

Al utilizar un actuador con una carrera mas larga, instala un
soporte intermedio para evitar la deflexién del marco o la
deflexion provocada por vibraciones o impactos externos.

Montaje y desmontaje de la unidad de accionamiento

Para desmontar la unidad de accionamiento, retira los 6 tornillos
de retencién de la unidad de accionamiento y retira el patin de la
unidad de guia. Para instalar la unidad de accionamiento,
introduce su patin en la mesa de deslizamiento en la unidad de
guia y aprieta 2 tornillos de la parte de conexion. A continuacion,
aprieta por igual los 4 tornillos de retencion. Aprieta firmemente
los tornillos de retencién, dado que si se aflojan, pueden
producirse problemas como dafos o fallos de funcionamiento.

Montaje de la pieza

Al montar una pieza magnética, deja un espacio de 5 mm o
superior entre el detector magnético y la pieza. De lo contrario, es
posible que se pierda la fuerza magnética dentro del actuador, lo
que provocaria un mal funcionamiento del detector magnético.

Pieza

d

Detector magnético

5 mm o mas

A Precaucion

20. Para el modelo en el que se aplica grasa a la banda de

sellado antipolvo para deslizarla, al limpiar la grasa
para eliminar particulas extranas, etc., asegurate de
volver a aplicar grasa posteriormente.

. No apliques ninguna fuerza externa a la banda de

sellado antipolvo.
Especialmente durante el transporte

Mantenimiento

/A Advertencia

Frecuencia de mantenimiento

Lleva a cabo el mantenimiento de acuerdo con la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacion visual | Comprobacion interna | Comprobacion de correa
Inspeccion antes del o . o
uso diario
Inspeccion cada
6 meses/1000 km/5 millones O O O
de ciclos*!

%1 Selecciona aquello que suceda primero.

® Elementos para comprobacion visual

1. Tornillos de fijacion flojos, cantidad de suciedad anormal, etc.
2. Comprueba si existen dafos visibles, comprueba la unién del cable
3. Vibracién, ruido

e Elementos para comprobacion interna

1. Estado de lubricacién de las piezas moviles
2. Piezas fijas o tornillos de fijacion sueltos o con holgura

® Elementos para comprobacion de correa

Detén el funcionamiento inmediatamente y sustituye la correa si
se da cualquiera de las siguientes situaciones. Ademas, asegurate
de que el entorno y las condiciones de funcionamiento cumplen
con los requisitos especificados para el producto.

a. El material de la correa esta desgastado
La fibra de la correa se ha vuelto rugosa, la goma se ha
separado y la fibra ha adquirido un color blanquecino, las lineas
de las fibras se han vuelto borrosas

b. El lateral de la correa se esta pelando o desgastando
Los bordes de la correa se han redondeado y sobresalen hilos
deshilachados

c. La correa esta parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada, las particulas extranas
atrapadas entre los dientes de otras piezas estan causando dafios

d. Hay una linea vertical visible sobre los dientes de la correa
Se han producido dafios debido al desplazamiento de la correa
sobre el reborde

e. La goma de la parte posterior de la correa esta
reblandecida o pegajosa.

f. Hay grietas visibles en la parte posterior de la correa

A continuacion se muestran los valores admisibles de la
aceleracion establecida para las cargas de trabajo.
Ajusta la aceleracion dentro del rango admisible.
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio 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) Yy otros reglamentos de seguridad.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

A Precaucion: aque, sino se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

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 disena
el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui 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. EI 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. La inspeccion 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 atencién 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 0 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, combustién 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 catélogo 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. Siel producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir a verias. 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.

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

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves 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 estéa 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 exencioén 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 dafio 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 estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa
es una pieza consumible, de modo que esta garantizada durante un
afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantfa, 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
garantfa 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 exportacion de productos SMC de un pals 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 pais, 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.

Los productos de medicién que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacion
de metrologia (medicién) conformes a las leyes de cada pais.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicion)
establecidas por las leyes de cada pais.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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