€-Actuator Nuevo

Controlador integrado

Modelo sin vastago/Modelo con vastago C € &5
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Facil de configurar, R

con controlador integrado

igual que un equipo neumatico

Ahorro de mano de obra

o - Modo de electrovalvula monoestable - Sin programacion
2 posiciones de parada T e L T - Reducido tiempo de ajuste

Emisiones anuales de CO2:
Cambio de modo

59 9% de reduccion max.

(comparacion con SMC) p-4
3 posiciones de parada EICEELERIIEELECEENN 5 8 («.cOze/ario (14.1)
Ajuste de tiempo de ciclo disponible

Extremo

+ Los valores exactos dependen de las condiciones
de trabajo.

Modelo sin vastago
Tamano: 25, 32, 40

serie EQFS[H

e

Serie EQFSUH/EQYUH 2 S\VC

CAT.EUS100-154A-ES

Modelo con
vastago
Tamano: 25, 32
serie EQY[H




e-Actuator Controlador integrado, modelo sin vastago/modelo con véstago Serie EQFSLIH/EQYLIH

El ajuste simplificado permite un uso inmediato.

DOS pOS|C|Ones de parada sin necesidad de programacién Para modo de electrovalvula monoestable (2 posiciones)/

electrovalvula biestable (2 posiciones)

Configurable en una unica pantalla.
iEn tan solo 2 pasos! ﬂ

= Cuando se usa en modo de electrovalvula monoestable,
hay que cambiar el modo de funcionamiento.

Selecciona el modo de funcionamiento.

Modo de electrovalvula biestable =

Electrovalvula biestable (2 posiciones) Presionar

Ajusta la velocidad, la aceleracion y la deceleracion.

Condiciones de funcionamiento + En estos gréaficos no se incluye el tiempo de estabilizacién.

® Numeric settings

Position
@ Numeric seftings

Position

o

Time[s]

Pushing Pushing
1 2 (1) — 3
Speed[mm/s’ Accellmm/s?|f*= Speed[mmis
30004 30044 3005
EST. cycle time EST. cycle time
_ 143 [s] _ 143 [s]
£ €
£ 300 £ 300 >
? @ 2) _'j @ 2
) ‘ H
& 150 2 1m0

Time[s]

Ajuste .z q q : z .
La operacion de prueba se puede realizar inmediatamente después del ajuste.

Drive test
Senvo | on J

Lock force off K

Basta con pulsar el botén de avance/retroceso.

(=]
Option setup
= )
A Precaucion
Posibilidad de modificar la posicion de
parada. Para uso en posiciones
distintas de las predeterminadas,
consulta el manual de funcionamiento.
1

O
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e-Actuator Controlador integrado, modelo sin vastago/modelo con vastago Serie EQFSLIH/EQYLIH

Facil ajuste de las posiciones intermedias

Tres posiciones de parada sin necesidad de programacion  Paramodo de centros cerados (3 posiciones)

. . Extremo  Punto. Extremo
Configurable en una unica pantalla. de origen inermedi oplesto
iEn tan solo 3 pasos! d -_ e e

Selecciona el modo de funcionamiento.

Modo de centros cerrados  ~
3 posiciones (centros cerrados) {5 Presionar

Ajusta la posicion intermedia.

Configuracién de posicion

® Jog Inching
4 ﬂ"% ; = I Position 0.00 mm < >
Move speed . 300mm/s
% Midpoint[mm] : :
{ Get Posn

Ajusta la velocidad, la aceleracion y la deceleracion.

Condiciones de funcionamiento « En estos graficos no se incluye el tiempo de estabilizacion.
Position Position Position
@ Numeric setings @ Numeric settings @ Numeric settings
Pushing Pushing
D ccelimmis | Speedimm/si] 2 Dec . 95 peedimmisi| 2 Decelimmis? mﬂﬁq JSpeedimmisi| 2Dece ]
30002 3001 3000124 30001 300424 30002 30001 300f& 3000F&
EST. cycle time EST. cycle time EST. cycle time EST. cycle time
— 143 [s] _ 143 [s] . 0.77 [s] 0.77 [s]
% £ E
£ 300 £ 300 % 300 300
H 2 2 H
2 150 ® 2 150 @ 2 150 150
0° Timels) o< Timels) L Timels] ar Timels)
Origin to midpoint Opp. end to midpoint

La operacion de prueba se puede realizar inmediatamente después del ajuste.

Drive test
Senvo | ON ]

Lock force off | on ]

Basta con pulsar el botén de avance/retroceso.
(=)

Option setup

( #* )

O
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e-Actuator Controlador integrado, modelo sin vastago/modelo con véstago Serie EQFSLIH/EQYLIH

Los tiempos de ciclo también se ajustan facilmente.
El tiempo de CiCIO se puede ajustar Para modo de electrovalvula monoestable (2 posiciones)/

electrovalvula biestable (2 posiciones)

Extremo
de origen

{ e

Velocidades de avance y retroceso, ajuste del tiempo para la aceleracion/deceleracion

Condiciones de funcionamiento

en todos los modos de funcionamiento.

To opposite end = En estos .graflcos no se {ncluye:‘ el tiempo de establlllzamon. .
# Las condiciones de funcionamiento para un punto intermedio
Position Position

no se corresponden con el ajuste del tiempo de ciclo.

+ El tiempo de ciclo no se puede ajustar para operaciones de
empuje.

Numeric settings @ Cycle time setting Numeric seftings @) Cycle ime sefting

T ) )
30002 3005 3000 3

3000 2 3000 5

EST. cvcle time ’ EST. cvcle time
_ 14315 _ 1431
z z
£ 300 £ 300
& (D] & @
2 130~ 2 1oy -
o’ Timel[s] 0 Time(s]

Realiza un ciclo y revisa el grafico.

Drive test ——
Servo | ON J
Lock force off | ON J

[ > ]

@
Bot6
realizaiﬁggi?::z [ 5." ]ll 2 M - ]
(/—\

Visualizacion
del gréfico

Verde: Velocidad actual
Azul: Fuerza actual
Naranja: Posicion actual

Ajuste . . s - .
Ajustable en funcion del tiempo de ciclo

Condiciones de funcionamiento

: o + En estos graficos no se incluye el tiempo de estabilizacion.
To opposite end To origin end

Position Position

Numeric settings @ Cycle time setting Numeric seftings '@ Cycle time sefting

(1) . (1) 3 ) -
1= Speedl i D 3 ? Speedimm/s ;
3000 3 3005 3000 < 3000 3 3003 ||

3000 <

EST. cvcle time

4 EST. cvcle time
_ 1.43} _ 1.434%
t %
£ 300 £ 300
_§'. 150 (i-." - é 150 @ i e
. - A\ Precaucion
L Time[s] o

Timels] Posibilidad de modificar la posicion de
parada. Para uso en posiciones
distintas de las predeterminadas,
consulta el manual de funcionamiento.

O
2



e-Actuator Controlador integrado, modelo sin vastago/modelo con véstago Serie EQFSLIH/EQYLIH

Las emisiones anuales de CO: se reducen en hasta un 59 % gracias ala optimizacion del control del motor (comparacion con SMC)

Condiciones de | @ Modelo sin vastago, Tamafio 32 o Velocidad: 50 mm/s
funcionamiento | e Aceleracién/Deceleracion: 3000 mm/s2 Relacion de funcionamiento: 20 %

Pieza de trabajo 45 Kg 600 mm
- —\

\

[, |

Motor / \

e-Actu7x LEFS32EA Pati \A g
EQF33@VO M ctuador

= Los valores numéricos dependen de las condiciones de trabajo.

Los LED indican el estado de la carga Mayor resistencia del conector metalico

PWRREICEN:
Se ilumina durante el funcionamiento
normal tras la activacion

Emisiones de CO, [kg-CO2e/afio]

Conector del cable

de comunicacion
L Rojo B
Se ilumina cuando se Conector
genera una alarma paralelo E/S
Conector de la
OvL m alimentacion

Se ilumina cuando se
produce una sobrecarga

Facil puesta en marcha tras restable-
cerse la alimentacién

El encoder conserva la
informacion de posicionamiento
incluso si se interrumpe el
suministro de alimentacién. No es
necesario realizar una operacion
de retorno al origen cuando se
restablece el suministro.

No requiere el uso de baterias.
Mantenimiento reducido

No se usan baterias para almacenar la
informacion de posicién. Por tanto, no es
necesario almacenar baterias de repuesto ni
sustituir las baterias agotadas.

Detector magnético de estado sélido con indicacién en 2 colores (compatible con la serie D-M9[J)
Posibilidad de realizar un ajuste preciso de la posicion
de montaje, sin errores. ON

Rango de trabajo OFF

‘Rojo: Verde :Rojo!
[P AT bt R e 4
D A S

o
Una luz @ seilumina €N -

cuando el pI’OdUCtO se o s 4 * Los detectores magnéticos deben pedirse por separado.
encuentra dentro del e Rango 6ptimo de trabajo Para obtener mas detalles consulta el Catalogo Web.

rango optimo de trabajo.

Para el modelo sin vastago Para el modelo con vastago

Permite detectar la posicion de la mesa Para comprobar el limite y la
durante toda la carrera /\ sefal intermedia

Detector
magnético



e-Actuator Controlador integrado, modelo sin vastago/modelo con véstago Serie EQFSLIH/EQYLIH

Variaciones

EQFS[H
Serie
—
e EEER En linea: Husillo a bolas - En linea: Husillo a bolas
P Paralelo: Husillo a bolas + Correa Paralelo: Husillo a bolas + Correa
Velocidad méx. *! [mm/s] 1200 900
Repetibilidad de posicionamiento [mm] +0.02 +0.02
Motor de acciona- |Encoder absoluto sin baterfa ° PY
miento (Motor paso a paso 24 VDC)
Alimentacién | 24 VDC 10 %
- Entrada en paralelo: 3 entradas
e 1O Salida en paralelo: 4 salidas
. . L . . Operacion de posicionamiento
Modo de funcionamiento Operacion de posicionamiento Operacién depempuje (ex?:luye paradas intermedias)
25 [ J [ J
Tamano 32 [ J [ J
40 [ J —
Carga méx. de trabajo [k] 25 40 (15) 70 (30)
Los valores entre paréntesis &
corresponden al producto EmERE) &7 68 (20) 100 (46)
montado verticalmente 40 80 (40) —
Fuerza max.de empuje Tamafo 25 452
[N] 32 707
Carrera max. [mm] | 1200 | 500
Montaje de detectores magnéticos| [ J | [

+1 Los valores dependen del tipo de actuador, la carga de trabajo, la velocidad y las especificaciones.
Contacta con SMC para obtener méas detalles.

Diseio del sistema /1/O para uso general

Cable de alimentacion*1
JX-CD-E-[1-S

24 Alimentacion VDC para accionamiento |

PLC

Cable /O paralelo*! Debe suministrarlo el cliente
JX-CIC-E-C1-S

Cable de comunicacién*1
JX-CTL-E

+1 El cable debe pedirse por separado. PC




\)



e-Actuator

[ Facil de utilizar ] Controlador integrado

Modelo sin vastago Serie EQFSL1H D

oY= [=YoToi (o) a1 (= I 1010 16 (=) [0 NSRS p. 9
FOrma de Pediddo - . oot p. 16
ESPECIfiCACIONES - ot p. 17
|1 1ST=) 2 Lo N T PRSPPI p. 19
DM NS IONES et p. 20
Modelo con vastago serie EQYLIH D
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
SeleCCiON Al MOTEIO - et p. 33
FOrma de PeAidO - oo p. 38
ESPECIfiCACIONES i iiiiiiiiiiii i p. 39
|91 1T=) 2 Lo R PRSPPI p. 41
[T g T= Y =Y o) 0 T= Y TP PUPPRTOTRPPRY p. 42
Montaje de deteCtores MAGNETICOS ... . et vt p. 26, 46
Detector magnético de estado sélido, detector de estado sélido normalmente cerrado, Detector de estado sélido con indicador de 2 colores ... p. 27, 47
e-Actuator ESPeCifiCacioN@s @IECIIICAS .-« -t urruriiiiiiiii i p. 52
EJEMPIOS A€ CADIBATO - - v p. 53
Configuracion de datos de fUNCIONAMIENTO - . vt p. 54
OPCIONES ettt p. 55
Precauciones especificas del producto/MOdelo SIN VASTAGO -+ vteirraiiiiiiiii p. 30
Precauciones especificas del producto/Modelo CON VASTAGO -+ vovoioreiiiiiiiii p. 50
Precauciones especificas del producto/Modelo encoder absoluto sin bateria ... p. 56

O
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€-Actuator

(Facil de utilizar JControlador integrado/Modelo sin vastago

Serie EQFSUIH X

~

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

O
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@-Actuator (Facil de utiizar ) Controlador integrado
(YN =1 @) 2>l 5 B Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

==

Ejemplo de seleccion

Comprueba la carga
de trabajo-velocidad.

’ Verifica el momento
admisible.

Verifica el tiempo
de ciclo.

Condicio- [ . - _ , ) 50
nes de eMasa de la pieza: 10 [kg] e Condiciones de montaje de la pieza: J ‘ ‘
funciona- | eVelocidad: 300 [mm/s] W o 300___-_ T ;(ﬁ)':)s:missz_
miento e Aceleracion/Deceleracion: 10000 [mm/s?] g ;o 20 N
eCarrera: 200 [mm] " o ) ] é 200 f&';iﬁ?n‘?sz \\
e Posicién de montaje: horizontal hacia arriba Lk ] g™ N\ AN
L J % 10.0 N S
8 5 N
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pags. 10a 12) o -
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad consultando 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
el gréfico velocidad-carga de trabajo. Velocidad: V [mm/s]

Ejemplo de seleccién) puede seleccionar provisionalmente el modelo EQFS25HA-200
basandose en el grafico mostrado a la derecha.

<Gréfico velocidad-carga de trabajo>
(EQFS25HA/Encoder absoluto sin bateria)

Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el si-

Ejemplo de calculo)

guiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como sigue. g L
Tiempo de ciclo: El. / a2
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacién. 11 =V/al =300/10000 = 0.03 [s], ; / g \
*T1: Tiempo de aceleracion T3: 1o L=05-V-(T1+T3) g ™
El tiempo de deceleracién se puede \ T1 T2 T3 |T4

obtener a partir de la siguiente ecuacion. 200 - 0.5 - 300 - (0.03 + 0.03)

300 L : Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)
T1=V/al [s] | | T3 = V/a2 [s] ‘ —064]s] V : Velocidad [mmis] - (Condiciones de funcionamiento)
eT2: Tiempo a velocidad constante puede ' a1: Aceleracion [mm/s2] -~ (Condiciones de funcionamiento)
) . . T4 =0.15[s] b » o -
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. a2: Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
Too L-05-V.(T1+ T3)[s] El tiempo de ciclo se puede obtener T1: Tiempo de aceleracion(s]
- \ como sigue. Tiempo hasta que se alcanza la

velocidad de ajuste
T2: Tiempo a velocidad constante [s]

T4: Tiempo de estabilizacién varia en | =11+T2+T3+T4

funcién de las condiciones tales como
tipo de actuador, carga y el valor «En
posicién» de los datos de paso.

Valor de referencia para tiempo de
estabilizacion: 0.15 s max.

Para este célculo se usa el siguiente valor.

T4=0.15[s]

=0.03+0.64 +0.03 +0.15
=0.85 [s]

Comprueba el momento admisible. <Momento estatico admisible> (pagina 12)
<Momento dinamico admisible> (paginas 13y 14)

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

Mep

m
L3

_—

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo EQFS25A-200.

ZS\VC

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

1000 (rr
— il
E 800 H \
£ i \1000‘mm‘/sz \
3 600 ' ! 3000 mm/s?
8 “ 3| D gso0mme
°
5 400 1 | 10000 mms®
S <] N
200 @t
SN
0 [oh =5
0 5 10 1520 25 30 35 40
Carga de trabajo [kg]




Grafica de velocidad-carga de trabajo (g_juia)

€-Actuator

Facil de utilizar

Seleccién del modelo Serie E QF SDH

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

EQFS25[ JHH/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/ Paso 20

Vertical/ Paso 20

— 16— E— T T = 25
2 14 Ta~eg 3000 mm/s? = ‘
z 12 = = 2 ~
= <o [ 3000 mm/s?
2 10 = =3 L ._/
© Sa 8 15 ~
Q = © -~
®© 8 = .*‘ ~
g 6 — g 1 ~J
(]
& 10000 mm/s2” | 2 05 5000 mm/s?
< ()
8 \
0
% 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS25[ JHA/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 12 Vertical/ Paso 12
— \ 5 9 I
2 30 3000 mm/s? § 8 i
2 pmmmemm e -] > 7 3000 mm/s?
k=3 20 Sso -% 6 ~
[ o 5 .S. {
@ 15 ~~N g 4 ..ii ~
© S 3 Ss-
S 10 ~ e 5 el
S 5 10000 mm/s? N : 2 ? 5000 mm/s?
S 1 ° \ \
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS25[ IHB/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 6 Vertical/ Paso 6
70 - 25
2 60 2
z = 20
Z 50 3000 mm/s? S
§ 40 < _‘é 15
© =
£ a0 << s 10 ‘\\ 3000 mm/s2—|
~
5 o 3 & s 2
T 10000 mm/s? ‘I < 5000 mm/s2
8 0 | © 0 |
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS25[ JHC/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 3 Vertical/ Paso 3
120 — 40
g 2 3
= 100 =
: e s 5
5 8,
g g% 3000 mm/s?
s 60 3000 mm/s? g 20
(]
g 20 10000 mm/s? g 5 5000 mm/s? s
O 0 ‘ 0 ‘ \
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
10
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€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Grafica de velocidad-carga de trabajo (g_juia)

EQFS32[_JHH/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/ Paso 24

Vertical/ Paso 24

_. 45 | = 5 ;
2 40 - = 45 3000 mm/s?
; a5 S 3000 mm/s2 > 1 ||||||la*s
> ~ 5 35 N
o 30 ~‘~ ‘% 3 NS
S 25 > e ~
g % So g 2.5 5000 mm/s? ~ S
£ ‘~ 2 -~
g 15 RS § 15 N
»
) 12 10000 mm/s R o 1 &S
o 0.5 >
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS32[ JHA/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 16 Vertical/ Paso 6
60 = 15
3 55 } } 2
— 50 ~ g
= ig ~5 3000 mm/s2 5 10
o I ‘T e~ 3000 ||||||l'a°
= 25 S © s
o 20 Se ° 5 S
s 15 = g ‘ ==
g ‘ ~ o 5000 mm/s? S
5 1g 1‘0000 ml"n/s A 8 | | \"T .
0 0 A
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

EQFS32[ IHB/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/ Paso 8

Vertical/ Paso 8

_ 100

T 90

E 80

5 0E====== === 3000 mm/s?

S 0 ~to

Qo

< 50 ~

= 40 S

S a0 N hiPA

g 20 —~ -

s 10 10000 mm/s2 S~ S

S \ 1 1
0 100 200 300 400 500

Velocidad: V [mm/s]

30

25

20
15

~<

10 I

5 5000 mm/s2

3000 mm/s?

‘S\_.‘

0 ‘ ‘ \*.

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocidad: V [mm/s]

Carga de trabajo: W [kg]

EQFS32[JHC/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/ Paso 4

Vertical/ Paso 4

_ 100 | | 5 50
2 9 . 2 45
g‘ 80 3000 mm/s = 40
(e e e e e e o 35 —
.% 60 - T 30 3000 mm/s’
g 50 g 25
5 40 10000 mm/s g 20 ==
% 30 2 15 T
% 20 % 10 5000 mm/s2
s 10 o 5 i
S o 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
11 V.
2 SNC




Grafica de velocidad-carga de trabajo (g_juia)

€-Actuator

Seleccién del modelo Serie E QF SDH

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

EQFS40[_JHH/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal/ Paso 30

Vertical/ Paso 30

—, 28 | \ 3 O \ \
> 26 S 1 f X, -
> 22 S 3000 mm/s? > 4 \__,3000 mm/s?
; 20 o 5 N
o 18 < T \
~ 3
g 1 8 AN
5 12 B b N
- ~ o) 2 2
g 10 ~< 3 5000 mm/s \
5 10000 mmeil S 1 —
g 3 o0 mve —~—_ 8
0
© 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS40[IHA/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 20 Vertical/ Paso 20
— 70 = 5 -
o . ~ 3000 /s
= 60 < ;—‘- 4 i R mm/s
= 50 Sl 5 35 ~
. ~ o . i
8 ~ ) T 3 X
g 40 3 3000 mm/s Q A
g R £ 25 8
i Ssd. g 2 5000 mm/s2 X
S 20 < ~~. 5 15 \\
g 10 \2 = Ss s 0;
S 10000 mm/s ——~ o o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS40L IHB/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 10 Vertical/ Paso 10
_ 80 = 30
g p() m————— — ~§s ‘ = 25 ‘
= 60 P~ 3000 mm/s? = S .
o ~ S 20 AN 3000 mm/s2
g 50 n.\ g \\/
] 40 ~— S5 g 15 N
o 30 S~ b o s
s 20 i hLs g 10 ko
& o~ s e 5000 mm/s? e
g 10 10000 mm/s? 8 | J~~_
© 0 ‘ 0 S~ Y
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
EQFS40[JHC/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal/ Paso 5 Vertical/ Paso 5
_. 90 ‘ = 45
3’ 80 -«3000 mm/s? = 40
z 70 \C ~ Z 35 \C
% 60 N < S 30
8, ] AN
8 50 \ s o 25
© o N\ o g AN
= 40 10000 mm/s’ \ N ; 20
2 30 N\ S~ © 15 3000 mm/s2
% fg O i o 12 5000 mm/s? S
T o
S \
. 0
0 0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Momento estatico admisible*’
IN-m] .1 EI momento estatico admisible es la cantidad de
Modelo Tamaho Flector Flector lateral Torsor momento estatico que se puede aplicar al actuador
25 27.0 27.0 52.0 cuando esta parado.
Si el producto esta expuesto a impactos o a una car-
EQFSLH 32 46.0 46.0 101.0 ga repetida, asegurate de tomar medidas de
40 110.0 110.0 207.0 seguridad cuando utilices el equipo.

O
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€-Actuator

Serie EQFS[H

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

Momento dinamico admisible

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de
gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

Aceleracion 1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  =reeeees 5000 mm/s2  —-—-— 10000 mm/s?
[
S . oz .
2 D|r.ec0|on de vqladlzo de carga Modelo
g m : Carga de trabajo [kg]
Me: Momento admisible [N-m]
[0}
'C‘_-) L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] EQFS25LH EQFS32LH EQFS40LH
1000 1000 1000 g
; § i
800 800 800 1
i : H
L1 £ 600} £ ool £ 600k
E T £t £ |E
( X 5 0 ;\ o 40 ‘:, = 400 N
i d b
200 4N 200 (% 200 NN
RSN | e sy
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
o 1000 1000"\ 1000 rx
< i L
ﬁ 800 y 800 ‘\ 800 ;
S L2 E 600 E 600 E 6001}
3 E E [t E TR
& )Mer Y N 400 H N 40t 8 40
c 200 Y 200 —¥s; 200 ‘\’ N
@ 0 ™ s 0 e . N
o 0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
I Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 7 1000 (e, 1000 T
. 1 ' '-_
800 H 800 800 1
= i i [ ik
m E 600 i E 600+t E 600 S
L3 E % E AN E WAEES
z I o i 9400 P Q40T
\- i N \ . b ~ i . A
200 NI = 200 T 200 NWIEE
B £5 SNAL L . Y-+ L]
0 — 0 0
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000 g
i ~
800 f 800 ff a0
_ _ _ R
£ 6004 £ onls £ 600tk
E T EL E Y
i .
S 400 "E. \ S 400 = S 400 i \
200 N 200 -4 200 NN
. k.. ::____ . N TZ?'T.-: . R ey ‘_ﬁ:
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 rryrv 1000 5 1000
I} it \ 1
F H [
Mey 800 '| \ 800 i ¢ 800 ‘MY
N E 600 HHy E 600 T 600
3 E Lk E Tk N ETRR] M
= '-5ﬁ w400 0 400 Y 9 400 |
Tof o7 C— -1 . - B N | \ 3
g i Lol;u D ‘ \ [t N\ \ 3 \\ N [~ ‘\
8 —F 200 -3 = 200 VNt 200 T
.\.;... I | \..~:..~_..- ~N N-d -: -
il okl S = 0 ToriE: 0 [
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 10 20 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000,1 1000 rx
R t
B0 800 :\ 8003
— H — H — t
L6 E 60 E 600k E 60013
E E 8 E R
Q400 “\ 9 4005‘ R
200 A 200 e 20 N
0 == 0 M= 0 RRESTS
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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€-Actuator

Seleccion del modelo Serie E QF S DH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos graficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de

Momento dinamico admisible

gravedad de la pieza sobresale en una direccion.

Aceleracion 1000 mm/s? — —=3000 mm/s2  seeeees 5000 mm/s2
1= q e e
' | Direccion de voladizo de carga Modelo
® | m : Carga de trabajo [kg]
S | Me: Momento admisible [N-m]
[0}
'5 L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] EQFS25LH EQFS32LH EQFS400H
1000 == 1000 = 1000
i \‘-_‘1 i
— 800 800 & 800
_ R\ —~ N ~ |}
i E 600 i E 600 “-, \ g 600 it
Wil Y| N i N a0l X N a0 g N
] s, | N ] ST
‘\.‘ \ \\:\ \\ ‘.\ \§
ft m 200 kS 200 SO 200 SRR
E % )Mey 0 i 0 1= 0 Bk
= 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 35 40
o L7 Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
5 T 1000 1000 vz 1000
> l\ \“ i
— 800 800 % 800
— _ R\ — 1N —~ |}
E 600 E 600 “', \ g 600 \‘-_ \
;‘ .\.‘.\ ; ‘\‘. N A\ ;‘ ‘\“ A
y4 B 40— b B e S N I 00T AN
00— \ 200 |— b T R MEA S
R R ST
0 = 0 0
0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 35 40
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
Calculo orientativo del factor de carga

_

. Elige las condiciones de funcionamiento.
Modelo: EQFSCIH Aceleracion [mm/s?: a
Tamafio: 25/32/40 Carga de trabajo [kg]: m
Posicién de montaje: Horizontal/Boca abajo/Pared/Vertical  Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Ye/Ze
Selecciona la gréfica correspondiente en funcion del modelo, el tamafio y la posicion de montaje.
A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del gréfico.
. Calcula el factor de carga en cada direccién.
ax = Xc/Lx, ay = Ye/ly, oz = Zc/Lz
. Confirma que el total de ax, ay y az es 1 0 menos.
ox+ay+ozs<1
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo
0 un cambio en la posicion central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Horizontal %
|

ENEIEN

o

e mmEEEEEs s ss s s —-———

. Condiciones de funcionamiento
Modelo: EQFS40CIH
Tamano: 40
Posicion de montaje: horizontal
Aceleracion [mm/s2]: 3000
Carga de trabajo [kg]: 20
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc =0, Yc = 50, Zc = 200

3. Lx =350 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
4. El factor de carga en cada direccion se puede
obtener de la siguiente manera:
ax = 0/570 =0
ay = 50/400 = 0.2

2. Selecciona las graficas para la orientaciéon horizontal del modelo 0z =200/1000 = 0.2
EQFS40LIH en la pagina 13. 5. ox+ay+az=04<1
1000 ¢ 1000 = 1000|Lzj~@®
i ‘ it
i : il N
800 = 800 [t 800 ¥
It B I \
i ¢ (R
= 600 [ = 600 [ R \
€ ] € L €
E h E i E 3l \
- ' N I @ 3% \
=1 400 = =1 400 —¥ =1 400 T <
[Izl‘. 4 y [ N
Ly N T
200 200 F—{% N 200 N
S Yol S~ T
~ek = ks PP ey | =~
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

O

Posicion de montaje

3.Pared Y
A
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€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Precision de la mesa (Valor de referencia)

LadoB _,|

Lado A

Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)

Modelo | @ Paralelismo de carrera | (@ Paralelismo de carrera
entre lacaraCylacaraA |entrelacaraDy lacaraB
EQFS25C1H 0.05 0.03
EQFS32[H 0.05 0.03
EQFS40H 0.05 0.03

*

El paralelismo de carrera no incluye la precisién de la superficie de montaje.
(Se excluye cuando la carrera supera los 2000 mm)

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

0.08
EQFS32[H
(L =30 mm)
E 006 ~1EQFS400H.
£ (L =37 mm)
o
€ EQFS25[H
(0]
= (L =25 mm)
% 0.04 / / —
§ //
/ -
0.02 7
0
0 100 200 300 400 500
Carga W [N]

« Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mmy se fija a la mesa.
= Compruebe la holgura y el juego de la guia por separado.

Desplazamiento del voladizo debido a la holgura de la mesa (Valor de referencia)

0.12
0.1
B EQFS25(H
£ 0.08
o \/
c
.GE) 0.06 7/
<
N
©
§ 0.04 A//
3 _— EQFS40CH
=
0.02
' EQFS320H
0
0 100 200 300
Distancia del voladizo [mm]
15
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@-Actuator [Facil de utilizar |
Controlador integrado/Modelo sin vastago
Serie EQFS[1H ears2s,32,40 (€ €8

Forma de pedido'

EQFS

HA-300

32|RHA
0000 © 60 00

0 Tamaino 9 Posicion de montaje del motor 9 Tipo de motor e Paso [mm]
25 = En linea H Encoder absoluto sin bateria Simbolo | EQFS25 EQFS32 EQFS40
32 R | Paralelo al lado derecho (Motor paso a paso 24 VDC) H 20 24 30
40 L |Paralelo al lado izquierdo A 12 16 20
B 6 8 10
C 3 4 5
@ Carrera @ Opcién de motor 0 Aplicacién de grasa (Banda de sellado)
50 50 — Sin opciones — Con
a a B Con bloqueo N Sin (especificacién de rodillo)
1200 1200
+ Para mas informacion, consulta la tabla de
carreras aplicables a continuacion.
e Posicién del controlador 0 Entrada en paralelo Los detectores magnéticos deben pedirse por
| B | Controlador integrado | 5 NPN separado. Para més detalles, consulte las
6 PNP paginas 26 a 29.
Tabla de carreras aplicables
Tamafio Carrera
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
25 [ (] (] [ (] (] [ (] (] [ (] (] [ (] [ ® | — | — | — | — | —|—
32 [ (] [ [ (] o [ (] [ o (] [ [ (] [ [ (] [ o ® | — | —
40 — | — | @ [ (] [ [ (] [ [ [ [ [ (] [ [ [ [ [ (] [ [ J
16

O
2



€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Especificaciones
Modelo EQFS25[ 1H EQFS32[H EQFS40[H
Carrera [mm]*1 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de trabajo Horizontal 15 26 40 40 39.5 50 68 68 26 60 75 80
[kg]*2 Vertical 2 6 125 15 4 10 16 20 4.5 4.5 25 40
Hasta 400 | 2021200 | 122850 | 62450 | 32225 |24a1100|16a750 | 8a450 | 4a125 [30a1200 | 2021000 | 102500 | 5a 225
401 a500 [202a1100 | 12a750 | 62400 | 3a225 |24a1100 | 16a750 | 8a450 | 4a125 | 3021200 |20a1000 | 10a 500 | 5a 225
501 a 600 | 202900 | 12a540 | 6a270 | 3a135 |24a1100 | 16a750 | 8a400 | 4a125 |30a1200 [ 20a1000 | 102500 | 5a225
° 601a700 [20a630 | 122420 | 62230 | 3a115 [24a930 (162620 | 8a310 | 42125 [30a1200 |20a900 | 102440 | 5a220
T | Velocidad | Rango de
g [mm/s] carrera 7012800 [20a550|12a330| 62180 | 3a90 |24a750|16a500 | 8a250 | 4a125 |30a1140|20a760|10a350| 5a175
e 801 a 900 — — — — 242610 | 162410 | 82200 | 42100 |30a930|20a620|10a280| 5a 140
g 901 a 1000 — — — — 242500 | 162340 | 8a170 | 4a85 |30a780|20a520|10a250| 5a125
@ 1001 a 1100 — — — — — — — — 30a660|20a440|10a220| 5a110
_s 1101 a 1200 —_ —_ — - - - - —_ 30a570|20a380|10a190| 5a95
§ Aceleracion/deceleracion| Horizontal 10000
= max. [mm/s?] Vertical 5000
;.’_ Repetibilidad de posicionamiento [mm] +0.02
w | Movimiento perdido [mm]*3 0.1 max.
Paso [mm] 20 [ 12 [ e [ 3 [ 24 [ 16 | 8 | 4 [ 3 [ 20 [ 10 [ 5
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]+4 50/20
Tipo de actuacion Husillo a bolas (EQFSIH), Husillo a bolas + Correa (EQFSLITH)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
§ Tamaiio del motor 42 56.4
-g § Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
é % Encoder Encoder absoluto sin bateria
'g,_% Tensién de alimentacion [V] 24VDC =10 %
& | Potencia [W]*5 #7 Potencia max. 89 \ Potencia max. 116 \ Potencia max. 116
b §_ Tipo*6 Blogueo de funcionamiento no magnetizante
5=/ Fuerza de sujecion [N] 47 | 78 [ 157 [ 204 [ 72 [ 108 | 216 | 421 75 | 113 [ 225 | 42t
%é Potencia [W]*7 5 5 5
.%E Tension de alimentacién [V] 24VDC =10 %

Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que

*

*.
N =

son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Carga de trabajo max. a una aceleracion y deceleracion de 3000 mm/s?2

La carga de trabajo varia en funcién de la velocidad y la aceleracion. Contacta con SMC para obtener méas informacion.
Ademas, si la longitud del cable es superior a 5 m, la velocidad y la carga de trabajo especificadas en el "Gréafico velocidad-carga de trabajo" pueden

disminuir hasta un 10% por cada aumento de 5 m
*3
w4

estado inicial.)

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el

frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al

husillo. (La prueba se realiz6 con el actuador en el estado inicial.)

#5 Indica la potencia méx. durante el funcionamiento

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

6
w7

Con blogueo Unicamente

17

Para un actuador con bloqueo, afade la energia para el bloqueo.
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€-Actuator
Controlador integrado/Modelo sin viastago Serie E QF S DH

Peso
Motor en linea

Serie EQFS25
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg] 1.77 | 1.91 | 2.05|2.19 | 2.33 | 2.47 | 2.61 |2.75|2.89 | 3.03 | 3.17 | 3.31 | 3.45| 3.59 | 3.73 | 3.87
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.31

Serie EQFS32
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] 3.12 | 3.32 | 3.52 | 3.72 | 3.92 | 4.12 | 4.32 | 452 | 472 | 492 | 512 | 5.32 | 5.52 | 5.72 | 5.92 | 6.12 | 6.32 | 6.52 | 6.72 | 6.92
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.58

Serie EQFS40
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 |1000|1100 | 1200
Peso del producto [kg] 4.99 | 5.27 | 5.55 | 5.83 | 6.11 | 6.39 | 6.77 | 6.95 | 7.23 | 7.51 | 7.79 | 8.07 | 8.35 | 8.63 | 8.91 | 9.19 | 9.47 | 9.75 | 10.31 | 10.87
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.60

Motor en paralelo lado lIzquierdo/derecho

Serie EQFS25
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Peso del producto [kg] 1.75|1.89 | 2.03 | 2.17 | 2.31 | 2.45|2.59 | 2.73 | 2.87 | 3.01 | 3.15| 3.29 | 3.43 | 3.57 | 3.71 | 3.85
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.31
Serie EQFS32
Carrera [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Peso del producto [kg] 3.09 | 3.29 | 3.49 | 3.69 | 3.89 | 4.09 | 4.29 | 449 | 4.69 | 4.89 | 5.09 | 5.29 | 5.49 | 5.69 | 5.89 | 6.09 | 6.29 | 6.49 | 6.69 | 6.89
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.58
Serie EQFS40
Carrera [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [1000|1100 | 1200
Peso del producto [kg] 5.15 | 5.43 | 5.71 | 5.99 | 6.27 | 6.55 | 6.93 | 7.11 | 7.39 | 7.67 | 7.95 | 8.23 | 8.51 | 8.79 | 9.07 | 9.35 | 9.63 | 9.91 | 10.47 | 11.03
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.60
18
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€-Actuator

Serie EQFS[H

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

Diseno

/@@

-

3L 3peprp

i \‘\ o\xo 5 ) / J@
T T

B f@ o 6| Eﬁ

Lista de componentes

Motor paralelo al lado derechol/izquierdo

) @@%‘ A4D£
g \ ‘
. o\% -

Lista de componentes (Modelo paralelo al lado derechofizquierdo tnicamente)

N.° Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota
Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 24 |Placa de retorno Aleacion de aluminio | Revestimiento
Rail guia — 25 |Placa de cubierta Aleacién de aluminio Anodizado
Conjunto de husillo a bolas — 26 |Espaciador de la mesa| Aleacién de aluminio Anodizado
Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 27 |Correa —

Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado

Soporte de banda de sellado | Resina sintética Lista de repuestos (Modelo paralelo al lado derecho/izquierdo Unicamente)/Correa
Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento N.2 Tamaiio Ref.

Carcasa B Aluminio fundido Revestimiento 25 LE-D-15-1

Tope de cojinete Aleacién de aluminio 27 32 LE-D-19-1

Adaptador de motor | Aleacion de aluminio | Revestimiento 40 LE-D-19-2

Acoplamiento/polea con tornillo

Aleacién de aluminio

Acoplamiento/polea de motor

Aleacion de aluminio

Lista de repuestos/Envase de grasa

Parte aplicada

Ref.

Husillo a bolas

Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado
Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado
Motor —
Conector —

Rail guia

Tope de banda

Acero inoxidable

Banda de sellado antipolvo

Acero inoxidable

Iman de sellado

Banda de sellado antipolvo

(Si se selecciona «Sin» para la aplicacion de grasa,
la grasa se aplica unicamente en el lado posterior.)

GR-S-010 (10 G)
GR-S-020 (20 G)

R85z |a|anam|2|c|0|e|N|o|0 s win =

Rodamiento — Carrera 201 mm 0 més
Rodamiento —
22 |Iman —
23 |Eje de rodillo Acero inoxidable | Sin aplicacion de grasa
19
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€-Actuator
Controlador integrado/Modelo sin viastago Serie E QF S DH

Dimensiones: Motor en linea

EQFS25H
B + Carrera
D x 120 (= E) F| 10
120 3 Ho (*39%) prof. 3
nx@4.5

?i- - - - - - - IB.
= m
<
o) 8 3 H9 (+g-025)prof. 3
@ 3 H9 +0.025 prof_s
G H
L + Carrera (16)
- - ‘ Ranura para
%2
Coneclor de :O (52) A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 5o (1548.4) detector
comunicacion (M12) (654N S4(S6)]" 58 magnético
Exremoopuesto  Extremo de origen*3 38 1 fila por lado)
()2 [Extremo de origen]*#  [Extremo opuesto]*4 2[4y F—»
N |
® o R L S L e *
0
Conector de ° ©
alimentacion (M 12) © m_T °°T
~— ol ¥
27.8 15 © Opcion de motor: Con bloqueo
Conector I/O en paralelo (M12) prof. rosca 7
(198.4) (16) (Terminal F.G.)
i
(102)
@3 H9 (+0.025) prof. 3 64
Plano de referencia de montaje del 4xM5x0.8 45
cuerpo (rango de dimension B)*1 prof. rosca 8.5 225
[o0]
, S HE

’ o
HE#% I [

3 Ho (*3.92%) prof. 3

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

%2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

+3 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

#4 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

Dimensiones [mm]
L

CeneE i Sin bloqueo| Con bloqueo A B n D E F G H

50 25 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340

450, 500 2784 | 3184 6 110 10 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820

smcC 20
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€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Dimensiones: Motor en linea

EQFS32H
B + Carrera
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 H (*3.9%°) prof. 5
nx@5.5
2 : : : 1w
E ] po
©
© 5 H9 (*39%°) prof. 5
10_|]] @ 5 H9 (*39%) prof. 5
G 25
L + Carrera _(16)
Conector de 10 (62) A+ Carrera (Recorrido de la mesa)*2 g (174.9)
comunicacién (M12) (66)[64]*4 Carrera 641(66)*4 (70)
Extremo opuesto  Extremo de origen*3 48
(@)2)4| \[Bxremodeorigen}  [Exiremo opuesto]4 2[(4)]
N e N
la\)
. - | _
: S S VT @
Conector de ?‘@\ | ° © =1 @
alimentacion (M 12) w ®
N Ranura para (2
27.8 21.1 3 detector magnético S 7.5
(1 fila por lado)* .. M4 x 0.7
Opcién de motor: Con bloqueo  rof. rosca 8
Conector I/O en paralelo (M12) (Terminal FG.)
(219.9) _(16)
L
(122)
@ 5 H9 (*9:9%°) prof. 5 0
Plano de referencig de mg,ntaje*c:el 4xM6x1.0 42
cuerpo (rango de dimensién B) prof. rosca 12.2 o1
. . . " A3
= —

fe}
© wl]| 5 Hg (*99%0) prof. 5

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

%2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

+3 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

x4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

x5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

Dimensiones [mm]
L
CaEE [T Sin bloqueo | Con bloqueo A B n D E G
50, 100, 150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 314.9 359.9 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030

21

O
2



Dimensiones: Motor en linea

€-Actuator
Controlador integrado/Modelo sin viastago Serie E QF S DH

EQFS40H

B + Carrera
D x 150 (=E) 60 15
150
nxd6.6 6 H9 (*39%°) prof. 6
~
\
~ 6 H9 (*39%°) prof. 6 "
11 @ 6 H9 (*3°%) prof. 6
G 70
L + Carrera (16)
13 (86) A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 86 (175.8)
Conector de comunicacion (M12) (90)[88]* Carrera 90[(88)]*4
Extremo opuesto Extremo de origen*3 /
Conector I/0 en paralelo (M12 \ I "
P w (M12) (4)[2]4 R [Extremo de origen]*  [Extremo opuesto]*4 N 2[(4)
N . —
Y T T | |- 1 1

(90)

T

6

1

68

31

8
221393 | —
=}

Conector de alimentacion (M 12)

Plano de referencia de montaje del
cuerpo (rango de dimension B)*1

Ranura para

(16)

o]
< detector magnético, E ©
(1 fila por lado)*
Opcion de motor: Con bloqueo
(220.8)
% i
(170)
@ 6 H (*3:9%°) prof. 7 106
4xM8x1.25 60
prof. rosca 13 30
oo}
- - - - - [ts)
0 = @) [ ]
@
[ =] ) <
N ~| H 6 Ho (*9°%) prof. 7

M4 x 0.7
prof. rosca 8
(Terminal F.G.)

1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.

(Altura recomendada: 5 mm)

Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligeramente
con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o més para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

*2

La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.

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

*3
w4
%5

Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
[ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.
Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

Dimensiones [mm]
L
G ] Sin blogueo | Con bloqueo A e n D E G
150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 | 280
350, 400, 450 8 3 450 | 430
500, 550, 600 10 4 600 | 580
650, 700, 750 366.8 4118 6 | 178 5 5 750 | 730
800, 850, 900 14 6 900 | 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180
22
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€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Dimensiones: Motor en paralelo lado Izquierdo/derecho

EQFS25RH
Opcién de motor: Con bloqueo
B + Carrera 10
D x 120 (= E) F (16)_ (172.5) )
120 3 Ho (*3.9%5) prof. 3
nxQ@4.5
© - - - - - V* e o o
¥ ‘ !
0 +0.025 = S _©° o | |
3H9 (o prof. 3
8 @3 H9 +g.025 prof. 3
G H
L + Carrera Ranura para de-
tector magnético
10 | (52) A + Carrera (Recorrido de la mesa)2 52 39.4 (1 fila por lado)
(56)[54]*4 Carrera 54[(56)]*4 Conector I/O en paralelo (M12)
Extremo opuesto Extremo de origen*3 / Conector de comunicacién (M12) 58
gen]4 <4 - ) »
@214 . [Extremo de origen]*  [Extremo opuesto] 2 4 Conector de alimentacion (M 12) 38
N | T I | "
H ) P~
~ ©
[aY] < $
o Qy 7y
ol gl of L2l
3 M4 x 0.7 86 /6 | ©
prof. rosca 8
(6)_ (132.5) @ (Terminal F.G.)
@ 3 HI (5%%) prof. 15 — - — -
Plano de referencia (Prof. dé gve||)aﬂado 12) Posicién de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
de montaie del cuerpo 4xM5 %08 Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
(rango de dimension B)*1  prof. rosca 20.5 (Prof. de avellanado 12) 128.5 128.5
: : : - gI S ¢l
.-‘ — @ o) 1 )
o o
0 2 225
3 H9 (+g-°25) prof. 15
45 (Prof. de avellanado 12)
64
(102)

x1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligeramente
con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

#2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

+3 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

#4 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

23

Dimensiones [mm]
Carrera [mm] L A B n D E F G H
50 20 30
100, 150 4 B B 100
200, 250 6 2 240 220
300, 350, 400 8 3 360 340
450, 500 159.4 6 110 10 4 480 35 460 45
550, 600, 650 12 5 600 580
700, 750 14 6 720 700
800 16 7 840 820
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€-Actuator
Controlador integrado/Modelo sin viastago Serie E QF S DH

Dimensiones: Motor en paralelo lado Izquierdo/derecho

EQFS32RH Opcién de motor: Con bloqueo
B
D x 150 (= E) 5 15
+0.030
150 5 Ho (1) prof. 5 (16)_ (176.5) @
nx@5.5
©
g . © 0 o N
© 0 ©
10
25
L + Carrera
10 62 A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 62 55.6 Conector I/O en paralelo (M12)
(66)[64] Carrera 64[(66)]*
\Extremo opuesto Extremo de origen*3 Conector de comunicacién (M12) (83.5) 70
w4 E; igenl4  [E 4 4
(4»4)[2] . (Exremo de orgen™ - [Extremo opuesto] »_72[(4)] Conector de alimentacién (M 12) 48
*’4;.;114.?”‘ Y f l‘ i = — & o
» l& v N
i | < - \? 3
5l s L2l s
Ranura para & 286 -5
detector magnético '\_’||_4 X 9.7IpFrg. rosca 8 B
(1 fila por lado)*5 (Terminal F.G.)
@ 5 H9 (*3°%) prof. 17 (16)_ (131.5) (2) i ,
Plano de referencia de (Prof. de avellanado 12) [ Posicién de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
montaje del cuerpo AxMBX1.0 Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
(rango de dimensi6n B)*1 prof.rosca 24 (Prof. de avellanado 12) 156.8
©
x - - - -4 8 o —1 H—H. .ﬂ—ﬂ C—
3 8| @ 8|9
Y Lo o e o

5 H9 (*3.9%) prof. 17
(Prof. de avellanado 12)

«1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o0 mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir ligeramente
con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

x2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

«3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

=4 [] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

=5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

Dimensiones [mm]
Carrera [mm] L A B n D E G
50, 100, 150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 195.6 6 130 10 4 600 580
650, 700, 750 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
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€-Actuator

Serie EQFS[ IH

Dimensiones: Motor en paralelo lado Izquierdo/derecho

EQFS40RH
B + Carrera
D x 150 (=E) 60 15
150 6 H9 (+8.030)
nx@6.6 prof. 6
© Posicion de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
~ ) ) ) ) : - Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
~ 6 Ho (-25%) prot 6 184.5 184.5
5. @ 6 H (*3°%°) prof. 6 5 = s <
| < < | O
3|l 8 g3
G 70 ® e ° e
L + Carrera
13 (86) A + Carrera (Recorrido de la mesa)*2 86 Conector /O en paralelo (M12)
(90)[88]*4 Carrera 90[(88)]*4
Exiremo opuesto Extremo de origen*3 Conector de comunicacién (M12) 90
(421 [Extremo de origen)**  [Extremo opuesto]*4 2[(4)]+4 61
i i I 1 1 | ©
\ = | < : o
N g
/ o q re T ™
28 A 22‘ ®
Ranura para 0 @ 289 8 M4 x 0.7
detector magnético, prof. rosca 8
(1 fila por lado) Conector de alimentacién (M 12)\ (Terminal F.G.)
16 139.5 2 Opcidén de motor: Con bloqueo
@ 6 H9 (*$%%°) prof. 8.5 TR f1225) =
Plano de referencia de (Prof. de avellanado 1.5)
monaje delzllcuerﬁo (rango 4 » M6 x 1.0 (16),, (184.5) ()
de dimension B) prof. rosca 24 (Prof. de avellanado 1.5)
n
- - - — - <
N - 2
g & > -
- - - - - ©
Te]
lg |
L ] © = | © o ©o 0
N " 6 HO (™) prof. 8.5 | ]
130 Prof. de avellanado 1.5) ) =
60
106
(170)

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

=2 La distancia que recorre la mesa conforme a las instrucciones de desplazamiento.

Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
«3 Indica la posicion de origen predeterminada en fabrica (0 mm)
+4 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.
«5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

Dimensiones [mm]
Carrera [mm] L A B n D E G
150 4 — — 130
200, 250, 300 6 2 300 280
350, 400, 450 8 3 450 430
500, 550, 600 10 4 600 580
650, 700, 750 256.8 6 178 12 5 750 730
800, 850, 900 14 6 900 880
950, 1000 16 7 1050 | 1030
1100, 1200 18 8 1200 | 1180
25
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Modelo sin vastago/Serie EQFSLH
Montaje de detectores magnéticos

Posicion adecuada de montaje del detector magnético
Detector magnético aplicable: D-M9[1, D-M9LIE(V), D-M9[ W

A
Rango de trabajo
= I = o)
B
Rango de trabajo
= (=) | I
[mm]
Tamano A B Rango de trabajo
25 17.5 235 3.0
32 26.3 32.3 3.4
40 32.2 38.2 3.6

= El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo que no esta garantizada. Puede variar de manera significativa en funcion de las
condiciones de trabajo.
= Ajusta el detector magnético después de confirmar que las condiciones de trabajo se encuentran en el ajuste real.

Montaje de detectores magnéticos
EQFS25H EQFS32/40H

Fijacién de montaje del detector magnético
Ref.: BMY3-016

Montaje de detectores magnéticos

Par de apriete del tornillo de montaje del detector magnético  [N-m;

Modelo de detector magnético Par de apriete
D-M9oOI
D-M9OLCIE(V) 0.1a0.15
D-M9CIW

= Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético usa un
destornillador de relojero con un didmetro de mango de 5 a 6 mm.

# Prepara una fijacién para montaje del detector magnético (BMY 3 -
016) para montar el detector magnético en el modelo EQFS32/40H.

smC 20
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Detector magnético de estado sélido

Tipo de montaje directo

D-M9N/D-M9P/D-M9B

Especificaciones de los detectores magnéticos

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.

o

SR

/

APrecaucion
| Precauciones

Fije 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.

UK
CA

Consulte el sitio web de SMC para obtener

los detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

PLC: Controlador I6gico programable

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

Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
Direccion de la entrada eléctrica En linea

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 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior 2.5a40mA

Caida de tension interna

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

4V o inferior

Corriente de fuga

100 uA o inferior a 24 VDC

0.8 mA o inferior

LED indicador

El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Normativa

Marca CE/UKCA, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P | D-M9B
Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
Aislante Nuimero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
Didmetro exterior [mm] 0.88
. Area efectiva [mm2] 0.15
Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexién [mm] (valores de referencia) 17

+ Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

detectores magnéticos.

= Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso (9]
Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
0.5m (—) 8 7
Longitud de cabl i) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones (mm]
D-M9L]
Mounting screw M2.5 x 4 L
Slotted set screw (flat point)
o Indicator light
Dl o Pgsiciérymas sensible
iy VA
itz i Sxal
i ornillo de cabeza ranurad’a (punta plana)
%8 cadior
© ©
‘\if B
[ ———
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Detector de estado solido normalmente cerrado
Tipo de montaje directo

D-MINE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V)

Salida directa a cable

@ La senal de salida se ilumina
cuando no se detecta ninguna
fuerza magnética.

@ Se puede usar para el actuador
adoptado por los detectores
magnéticos de estado sodlido
de la serie D-M9 (excluyendo
los productos bajo demanda)

Especificaciones de los detectores magnéticos

C€ &k

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

estandares internacionales.

PLC: Controlador légico programable

D-M9LCIE, D-MILCIEV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético| D-MONE | D-MONEV | D-M9PE | D-MOPEV | D-M9BE |D-M9BEV
Direccion de laentrada eléctrica | En linea | 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 inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

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

4V o inferior

Corriente de fuga
../‘ . LED indicador
./

100 pA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Marca CE/UKCA, RoHS

Normativa

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético | D-MONE(V) | D-MOPE(V) | D-M9BE(V)
Revestimiento | Diametro exterior [mm] 2.6
: Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
D~M9'j,‘;y 8 Didmetro exterior [mm] 0.88
b pWEEY Area efectiva [mm2] 0.15
— ’ Conductor Didmetro de trenzado [mm] 0.05
- — — Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17
- # Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sdélido en la Guia de los
detectores magnéticos.
Aprecaucién # Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos
| Precauciones |
Fije el detector magnético con el tornillo Peso ql
suministrado instalado en el cuerpo del -
detector magnético. El detector magnético
puede resultar dahado si se usa un tornillo Modelo de detector magnético D-M9NE(V) ‘ D-M9PE(V) D-M9BE(V)
distinto al suministrado. 0.5m (—) 8 7
Longitud de cabl 1m (M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z)* 68 63

#1 Las opciones de 1 my 5 m se fabrican al recibir el pedido.

Dimensiones
D-M9E

[mm]

D-M9LIEV

T
© 4'—%4:
oi ©
Q o DT
o e—
S S — e —————— = 6 l Posicién mas sensible
5
6

Posicién mas sensible Tornillo de montaje M2.5 x 4 L LED indicador

Tornillo de cabeza ranurada

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L

500 (1000) (3000) (5000)

- 2 75 0.3
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
LED indicador 026 B
8 @ @ 15.9 ©
P a “ 195 |
G=t——c— f :
22.8 o

A
N
ﬁ(
~ 95

2.6
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Detector de estado sélido con indicador UK
de 2 colores, Tipo de montaje directo C ca

D-MINW/D-M9PW/D-M9BW

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

carga de 2 hilos (2.5 ad40m A). Modelo’de detectormagnetlco D-MONW | D-M?PW | D-M9BW
. Direccion de la entrada eléctrica En linea
@ Uso de cable flexible en la - . .
ifi .. ind Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especificacion estandar. - Tipo de salida NPN | PNP —
® El rango adecuado de trabajo Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
se puede determinar mediante Tensién de alimentacion 5,12, 24 VDC (452 28 V) —
el color del LED. (Rojo — Verde Consumo de corriente 10 mA o inferior —
— Rojo) Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o inferior 2.5a40mA
Caida de tension interna) 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 uA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
- Rango de trabajo .......... EI LED rojo se ilumina.
LED indicador Rango de trabajo adecuado .......... El LED verde se ilumina.
Normativa Marca CE/UKCA, RoHS
A\Precaucion o o ] _ _
: Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad
Precauciones
" o , Modelo de detector magnético D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Fije el detector magnético con el tornillo —— - -
suministrado instalado en el cuerpo del Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
detector magnético. El detector magnético Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
puede resultar dafado si se usa un tornillo Diametro exterior [mm] 0.88
distinto al suministrado. Area efectiva [mm2] 0.15
Conductor =
Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

= Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los
detectores magnéticos.
# Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso (]
Modelo de detector magnético D-M9NW | D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
Longitud de cable il M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-MoJwW
6_|Posicion mas sensible
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
0 LED indicador
D oo
el
,Hﬁ,f,
22.8
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Al

Modelo sin vastago/Serie EQFSLIH
Precauciones especificas del producto 1 del
actuador electrico con controlador integrado

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la
contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones del actuador eléctrico y del detector magnético, consulta las

«Precauciones en el manejo de productos SMC» y el «<Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC: https://www.smc.eu

] Diseio \ ] Manipulacién
A\ Precaucion A\ Precaucion
1. No apliques una carga que exceda los limites de 3. No permitas nunca que la mesa colisione con el final

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 especificacion a la
guia, pueden producirse efectos adversos tales como generacion de holgura en la
guia, reduccion de la precisién o reduccion de la vida dtil del producto.

2. 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.

|

Seleccion \

/A\Advertencia

1. No aumentes la velocidad superando los limites de especificacion.

Selecciona un actuador adecuado en funcién de la relacion en-
tre carga de trabajo admisible y la velocidad y la velocidad ad-
misible de cada carrera. Si el producto se utiliza fuera de los li-
mites de especificacion, pueden producirse efectos adversos
tales como generacion de ruido, reduccién de la precision o re-
duccién de la vida util del producto.

2. 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.

3. Cuando el producto realiza ciclos repetidos con carreras par-

ciales (consulta la tabla a continuacion), 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
EQFS25 65 mm max.
EQFS32 70 mm max.
EQFS40 105 mm max.

4. Cuando va a aplicarse una fuerza externa a la mesa, es

necesario anadir dicha fuerza externa a la carga de traba-
jo como carga soportada total al seleccionar un tamafo.
Cuando un conducto de cable o un tubo movil flexible se fija a un
actuador, la resistencia al deslizamiento de la mesa aumentara,
pudiendo producirse un fallo de funcionamiento del producto.

|

Manipulacién |

/A\Precaucion

1. Ajusta la [anchura de salida de la seial OUT] en los

parametros a al menos 0.5.

Si se ajusta a un valor inferior, es posible que la sefal de
finalizacion de [En posicién] no se envie correctamente.

2. Seial OUT

1) Operacion de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de
ajuste del parametro [anchura de salida de la sefal OUT],
la sefial OUT se activa.
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

9.

10.

11.

12.

ZSNC

de carrera, excepto durante el retorno al origen.

Si se introducen instrucciones incorrectas, como las que
provocarian que el producto funcione fuera de los limites de
especificacion o fuera de la carrera real realizando cambios
en los ajustes del controlador/driver y/o la posicién de origen,
la mesa puede colisionar con el final de carrera del actuador.
Asegurate de comprobar estos puntos antes del uso.

Si la mesa colisiona con el final de carrera del actuador, la
guia, la correa o el tope interno pueden romperse. Esto podria

provocar un funcionamiento anémalo.

= = ] ‘
Manipula el actuador con cuidado cuando lo uses en sentido

( 1
vertical, ya que la pieza puede caerse por su propio peso.

. La velocidad real de este actuador depende de la
carga de trabajo y la carrera.

Revisa la seccién de seleccién de modelo del catalogo.

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

La fuerza adicional producird el desplazamiento de la
posicion de origen, dado que se basa en el par motor
detectado.

. No hagas muescas, rayes ni dafies de otro modo
las superficies de montaje del cuerpo o la mesa.

De lo contrario, pueden producirse irregularidades en la
superficie de montaje, holgura en la guia o un aumento de la
resistencia al deslizamiento.

. Cuando montes una pieza, evita aplicar impactos
fuertes 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.

.Mantén la planeidad de la superficie de montaje en
0.1 mm/500 mm.

Si una pieza o base no se asienta de forma uniforme sobre el
cuerpo del producto, puede producirse juego en la guia o un
incremento de la resistencia al deslizamiento.

Durante el montaje del producto, asegura un
diametro de al menos 48 mm para el cable.

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

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.

Si se monta en la parte inferior, la banda de sellado
antipolvo puede combarse.
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Modelo sin vastago/serie EQFSLIH
Precauciones especificas del producto 2 del
actuador eléctrico con controlador integrado

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la
contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones del actuador eléctrico y del detector magnético, consulta las

«Precauciones en el manejo de productos SMC» y el «<Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Manipulacién

/A\Precaucion

13. 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 y/o disminucion de la precision de la
guia, mientras que un par de apriete inferior puede provocar el
desplazamiento de la posicion de montaje o, en condiciones
extremas, el actuador podria soltarse de su posicion de montaje.

Cuerpo fijado oA
; e P
I I o
% 72
Modelo | Tamafiodeltornilo| Par de apriete méx. [N-m] [@ A [mm]| L [mm]
EQFS25 M4 1.5 4.5 24
EQFS32 M5 3.0 5.5 30
EQFS40 M6 5.2 6.6 31
Montaje del cuerpo Plano de
referencia de
montaje del
Para parte inferior
de ca?casa B, / cuerpo
5 Pasador de posiciona-
miento
(Plano de referencia)

Plano de
referencia de
montaje del
cuerpo
Pasador de posicionamiento
(Plano de referencia)

Pasador de posicionamiento
(Parte inferior de carcasa B)

-_
El paralelismo de carrera es el plano de referencia para el plano de referencia de montaje del cuerpo.

Si se requiere paralelismo de carrera para una mesa, ajusta el plano de referencia con
respecto a los pasadores de posicionamiento, etc.

Para parte inferior del cuerpo

Pasador de posicionamiento
(parte inferior del cuerpo)

Pieza fijada
Tamano | Par de apriete |L (Profundidad méx.
¥ Modelo | 4o torillo| ~ mx. [N-m] | detomillo [mm])
=i} [EQFS25 [M5x08| 3.0 8
% H EQFS32| M6x1| 52 9
P EQFS40 [M8x1.25 12.5 13

I
Para evitar que los tornillos de retencion de la pieza toquen el cuerpo, usa pernos que sean

como minimo 0.5 mm més cortos que la profundidad méxima del tornillo. Si se emplean tornillos
més largos, estos pueden entrar en contacto con el cuerpo y provocar fallos de funcionamiento.

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

15. Comprueba las especificaciones relativas a la
velocidad minima de cada actuador.
De lo contrario, podrian producirse fallos de funcionamiento
inesperados, como golpeteos.

| 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 union
del cable
3. Vibracién, ruido

* 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
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e-Actuator

Facil de utilizar |Controlador integrado/Modelo con vastago

Serie EQYL1H p. 33

Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
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@-Actuator (Fécil de utiizar ) Controlador integrado

Serie E 0 Yl IH €T

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Procedimiento de seleccion del control de posicionamiento

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

Ejemplo de seleccion

Condiciones [
de funciona- | ®Masa de la pieza: 10 [kg] eVelocidad: 100 [mm/s] @ 25 |
miento e Aceleracién/Deceleracién: 5000 [mm/s?] Aceleracion: 3000 mm/s?

20

eCarrera: 200 [mm] r

e Condiciones de montaje de la pieza: Traslado
vertical hacia arriba y hacia abajo

< {\ce:eracién: 5000 mm/s?
~

Carga de trabajo: W [kg]

10 J
N
\\
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad- 5 ‘\
- . N
carga de trabajo vertical> N
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad 0

0 100 200 300 400 500

consultando el grafico velocidad-carga de trabajo vertical. Velocidad: V [mm/s]

Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo

EQY25DHB-200 basandose en el grafico mostrado a la derecha. <Gréfico velocidad-

carga de trabajo vertical>

# Es necesario montar una guia fuera del actuador si se usa para traslado horizontal. (EQY25HB/Motor paso a paso)
Para seleccionar el modelo objetivo, consulta la carga de trabajo horizontal en las
especificaciones de la pagina 39 y las precauciones.

Verifica el tiempo de ciclo. L
Calcula el tiempo de ciclo usando el siguiente método de célculo. —

Tiempo de ciclo: at / a2
//- \

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

Tiempo [s]

Velocidad: V [mm/s]

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

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

T T2 T3 |T4

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

eT2: Tiempo a velocidad constante puede obtenerse V : Velocidad [mmy/s] - (Condiciones de funcionamiento)
a partir de la siguiente ecuacion. al: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)

T L-05.V-(T1+T3) a2: Deceleraciéon [mm/s?] -+ (Condiciones de funcionamiento)

\Y

T2 [s]

T1: Tiempo de aceleracion[s] -+ Tiempo hasta que se

alcanza la velocidad de ajuste

T2: Tiempo a velocidad constante [s] -~ Tiempo hasta que

el actuador funciona a velocidad constante

Valor de referencia para tiempo de estabilizacion: 0.15 s max. T3: Tiempo de deceleracion [s] - Tiempo desde el inicio

Para este calculo se usa el siguiente valor. del fu.nC|onam|ento a. \./elog!dad con§tante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s] - Tiempo hasta que se

T4 =0.15[s] completa el posicionamiento

®T4: Tiempo de estabilizacion varia en funcién de las condiciones
tales como tipo de actuador, carga y el valor «<En posicién»
de los datos de paso.

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

T1 = V/a1 = 100/5000 = 0.02 [s], T3 = V/a2 = 100/5000 = 0.02 [s]

L-05-V-(T1+T3) 200-0.5-100 - (0.02 +0.02)
\Y - 100

T2 =

=1.98[s]

T4 =0.15[s]

El tiempo de ciclo se puede obtener como sigue.
T=T1+T2+T3+T4=0.02+1.98 +0.02 + 0.15 =2.17 [s]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo EQY25HB-200.
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Procedimiento de seleccion

€-Actuator

Seleccién del modelo Serie E Q YDH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Procedimiento de seleccion del control de empuje

Verifica la tasa de - Verifica la fuerza
trabajo. de empuje.

# La relacion de funcionamiento es la relacion del tiempo de funcionamiento en un ciclo.

-@ Comprueba la carga lateral

en el extremo del vastago.

Ejemplo de seleccion

Condiciones B o , y I .
de funciona- © Condiciones de montaje: Horizontal (empuije) *Relacion de funcionamiento: 15[%]  Attachment
miento ®Peso del accesorio: 0.2 [kg] eVelocidad: 100 [mm/s]
eFuerza de empuje: 100 [N] eCarrera: 200 [mm] A\ <4
Control de empuje
m Verifica la tasa de trabajo. [
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento>
Selecciona la [Fuerza de empuje] a partir de la relacion de funcionamiento / EY \
consultando la Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de funcionamiento. g ’ \ /
Ejemplo de seleccion) -§
Basandose en la tabla inferior, o Tiempo
®Relacion de funcionamiento: 15 [%)] A
El valor de ajuste de la fuerza de empuje sera del 50 [%].
<Tabla de conversion fuerza de empuje-relacion de B
funcionamiento> (EQY25/Encoder absoluto sin bateria)
Temperatura | Valor de ajuste de la | Tasade Tiempo de empuje Relacion de funcionamiento = A/B x 100 [%] |
ambiente fuerza de empuje [%)] | trabajo [%] continuo [min]
40 °C max. 50 max. 100 —
= [Valor de ajuste de la fuerza de empuje] es uno de los datos de paso que se
introducen en el controlador. 500
= [Tiempo de empuje continuo] es el tiempo que puede permanecer el
actuador empujando de forma continua. 400 /// Preo 3‘: EQvpse
m Verifica la fuerza de empuje. / Paso s-‘ EQY25B
<Gréfico de conversién de fuerza> Z. 300
Selecciona un modelo en base al valor de ajuste de la fuerza de 8 ./ / Paso 12: EQY25A
empuje y a la fuerza consultando el grafico de conversién de fuerza. 5 200 : A !
Ejemplo de seleccion) 100 1 ) Paso 20: EQY25H
Basandose en el gréfico mostrado a la derecha, 25 % L 4— 4 o 2
eFuerza de empuje: 100 [N] o LImax. b(/ @'/"ﬂ“-_‘
*Valor de ajuste de la fuerza de empuije: 40 [%] 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Se puede seleccionar provisionalmente el modelo EQY25DHB. Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]
; <Grafico de conversion de fuerza>
Comprueba la carga lateral en el extremo del vastago. (EQY250JH/Motor paso a paso)
<Grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago>
Confirma la carga lateral admisible en el extremo del véstago del actuador:
EQY25, que se ha seleccionado temporalmente consultando el 100
grafico de la carga lateral admisible en el extremo del vastago.
Ejemplo de seleccion)
Basandose en el grafico mostrado a la derecha, =
ePeso del accesorio: 0.2 [kg] = 2 [N] o EQY32
e Carrera del producto: 200 [mm] g 10 ~—
La carga lateral en el extremo del vastago esté dentro del rango admisible. S -
EQY25 —
Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos
seleccionar el modelo EQY25DHB-200. 1 i
0 100 200 300 400 500 600

Carrera [mm]

O
2

<Gréfico de la carga lateral admisible en el
extremo del vastago>
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€-Actuator

Serie EQYL H

Grafica de velocidad-carga de trabajo (guia) + Los siguientes graficos muestran los valores cuando se utiliza conjuntamente la guia externa.

Horizontal/ Paso 20 Vertical/ Paso 20
9 ; _. 25 ‘
T 8 ~< 3000 mm/s? 2 3000 mm/s?
g 7 s ; 2 ‘\\
8 g Sol T 15 B
i = :
*:—; 3 10000 mm/s? \ ; ; 1 5000 mm/s2 :
© . 1 el
5 2 8 o5
s | 8
O 9 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 12 Vertical/ Paso 12
_ 3 g 9 \ \
2 30 = 8 <. \ \
2 pEm==mm=—mm—=n 3000 mm/s2 5 ; I SC 3000 mm/s?
o ~ BN
§ s g 2.
£ 15 Sl s 4 5000 mm/s? S~
-~
3 10 I~ © 3 <_
© N~ <) 2
2 5 10000 mm/s2 g 1
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 6 Vertical/ Paso 6
_ 70 = 25
2 60 1 = 20
2 50 Zsooo mm/s? %
2 T 5 msg 3000 mm/s?
s < I
= ~ © 10 T
% 20 {~\\‘ § iy ~
© ~ la2.
e 10 10000 mm/s? NS g ° 5000 mm/s
o 9 | \1 o 0 ‘ —
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 3 Vertical/ Paso 3
120 40
2 100 g s
z g 2 30 =
~ Ja2.
o poooooqooooospoog, 3000 mm/s2 3 25 ‘~/3000mm,g
T 60 < § 20 ~
£ 4 S 15 5000 mm/s L
— 0 - - o a ~ d
[0} ~ k< ~
° ~| 10 ~
5 20 10000 mm;’:"7\\‘~~‘~. 5 5 N
5 o | S 3 .
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Velocidad: V [mm/s] Veleetdhd Yhimra]s]
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e-Actuator

Seleccién del modelo Serie EQ YDH

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

Grafica de velocidad-carga de trabajo (guia) + Los siguientes graficos muestran los valores cuando se utiliza conjuntamente la guia externa.

Horizontal/ Paso 24 Vertical/ Paso 24
40 — 4 I
— (o2}
2 35 = 35 3000 mm/s"&
=z 30 S % 3 \ AS
o 25 S 3000 mm/s? & 25 <
% 20 ~.<~~ @ 2 ‘\
= - A\
8 15 “~~ K 1.5 - “
g’ 10 ‘\\ % 1 3000 II‘IIIIIO “
= 5 10000 mm/s? ~a g 05
8 0 \ 3 © 9 ‘
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 16 Vertical/ Paso 16
60 — 16
g ] g 4 ]
= 50 << ; = o, Fmm=F===k \ N
% 40 ~\“ 3000 mm/s % 10 ‘~~ /6000 mm/s
§ 30 ~\ % 8 ~N~
£ S~ £ ~ "~
s 20 S 8 ¢ ~—_T~
S 10 10000 mm/s? SsL g 4 “s\
<3 ~ T IS /2. —
5 ’ ‘ ‘ \% 3 5 uOPO mm,T
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 8 Vertical/ Paso 8
100 ‘ ‘ S 30 T
2 90 S \ \ = ppmmm=k 3000 mm/s?
S 8 >~ 3000 mm/s? z DT
—. 70 \y S 20
ie) -~ = T~
S 60 S ©
3 50 Ss g 15 S~
= 40 \\ 2 10 5000 mm/s?
5 30 10000 mm/s? NS ©
8 20 ‘ i T o g ~
et ©
c 10 v
(@] 0 ‘ ‘ © 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
Horizontal/ Paso 4 Vertical/ Paso 4
180 50
= 160 S 45 mmmm—
(=] X
= 140 = 20 RS
= 120 3000 mm/s? 5 RIS 3000 2
o = 30 ~ mm/s
‘T 100 SY g 25 \ Ss
g 80 S [ 20 NI,
3 60 = =SS g s 5000 mm/s? ~2x
) mm
2 40 —~ ~~_~ g 10 /s \~§.
S 20 ————10000 mm/s? — S s ﬁv
8 o ‘ O o0
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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€-Actuator

Serie EQYL H

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

[Carrera] = [Carrera del producto] + [Distancia desde el extremo

del vastago hasta el centro de gravedad de la pieza]

F

l Pieza

Centro de gravedad

100
= EQY320]
% 10 —
(e
‘(6 —
O p—
EQY250]
1 |
0 100 200 300 400 500 600
Carrera [mm]

Desplazamiento del vastago: o (mm

Carrera w0
~ 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 +
Tamano
25 +0.3 | 204 | 0.7 | 0.7 | 0.9 | =11 +1.3 1.5 7 — — )
32 0.3 | 04 | =07 | =06 | =08 | 1.0 | =11 | #1.83 | 1.5 | #1.7 | 1.8 w

* Se muestran los valores sin carga.

Precision antigiro del vastago

Grafico de conversion de fuerza (guia)

+0

Tamano | Precision antigiro 6
25 +0.8°
32 +0.7°

+ Evita el uso del actuador eléctrico de manera que el par de giro pueda aplicarse al vastago.
De lo contrario, puede provocar la deformacién de la guia antigiro, respuestas anémalas
del detector magnético, juego en la guia interna o un incremento de la resistencia al
deslizamiento.

EQY25[ ] <Valores de ajuste para operaciones de empuje para traslado
500 | vertical hacia arriba>
A — Paso 3: EQY25C Para cargas verticales (hacia arriba), ajusta la fuerza de empuije al valor
400 i max. mostrado a continuacion y realiza la operacién a la carga de trabajo
= Paso 6: EQY25B 0 mMenos.
— 300 Modelo EQY25 EQY32
- |- 12 Eaves, . g
5 ; Paso 12: EQY25A Paso H|A|B|C|H A B C
L J Paso 20: EQY25H Carga de trabajo [kg]| 1 25| 5 10 2 45 9 18
100 [ 25 %
Max. F ;/—J< 50 % max. Fuerza de empuje 50 % 70 %
0 N
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuje [%]
Temperatura ambiente | Velor de auste de a fuerza de empuie[%] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C max. 50 max. 100 —
EQY32[ ]
800
700 Paso 4: EQY32C
= 600 Paso 8: EQY32B
£ 500 |
§ 400 [Paso 16: EQY32A
£ 300 | paso24: L
200 |_EQY32H
\)( //
100 o, A —<__ [ A
0 30 % max, [<_,70 % méx.
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Valor de ajuste de la fuerza de empuije [%]
Temperatura ambiente | Valor de auste de a fuerza de empuje[%] | Tasa de trabajo [%] | Tiempo de empuje continuo [min]
40 °C max. 70 max. 100 —
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Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

@-Actuator (Facil de utilizar |

Controlador integrado/Modelo con vastago

UK
cA

Serie EQY

H

EQY25, 32 C

Forma de pedido

EQY

H

25
°

DIH[BJ-50
000 66006 00

0 Tamano 9 Posicion de montaje del motor+' 0 Tipo de motor e Paso [mm]
25 — | Paralelo al lado superior H Encoder absoluto sin bateria Simbolo EQY25 EQY32
32 R | Paralelo al lado derecho (Motor paso a paso 24 VDC) H 20 24
L | Paralelo al lado izquierdo A 12 16
D En linea B 6 8
Cc 3 4
9 Carrera [mm] @ Montaje*?
30 30 ) . Posicién de montaje del motor
Simbolo| Tipo -
a a Paralelo En linea
500 500 _ Extremos roscados*3 ° °
« Para mas informacion, consulta la tabla de Montaje inferior con taladro pasante
carreras aplicables a continuacion. L Escuadra [ ] —
F Brida delantera*3 *6 o [ J
@ Opcién de motor G Brida trasera’5 @5 _
= Sin blogueo D Fijacion oscilante hembra*4 () —
B Con blogueo #1 Posicién de montaje del motor: En el modelo de montaje paralelo, las unidades de

0 Rosca en extremo del vastago

Rosca hembra en el extremo
del vastago
Rosca macho en el extremo del
M vastago (1 tuerca del extremo del

motor con los siguientes tamafos y carreras sobresalen del extremo del cuerpo.
Comprueba que no se produzcan interferencias con las piezas antes de seleccionar
un modelo.
-EQY25 Sin bloqueo: carrera de 30 mm

Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
-EQY32 Sin bloqueo: carrera de 30 mm

Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm

vastago incluida.) «2 La fijacién de montaje se envia junto con el producto, pero sin montar.
3 Para el montaje horizontal en voladizo de los modelos con brida delantera o extre-
9 Posicién del controlador mos roscados, usa el actuador dentro del siguiente rango de carreras.
-EQY25: 200 max. -EQY32: 100 max.
| B | Controlador integrado =4 Para el montaje del modelo con fijacién oscilante hembra, usa el actuador dentro del
siguiente rango de carreras.
-EQY25: 200 max. -EQY32: 200 max.
@ Entrad lel +5 El modelo con brida trasera no esta disponible para EQY32.
nirada en paralelo #6 El modelo con brida delantera no se puede utilizar con los siguientes tamafos y ca-
5 NPN rreras.
6 PNP -EQY25 Sin bloqueo: carrera de 30 mm
Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
-EQY32 Sin bloqueo: carrera de 30 mm
Con bloqueo: carreras de 30 y 50 mm
Tabla de carreras aplicables
T . Carrera [mm]
aman 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 |Rango de carreras que se pueden fabricar
25 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J — | — 15 a 400
32 (] [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J 20 a 500

Los detectores magnéticos deben pedirse por separado. Para mas informacion, consulta las paginas 46 a 49. |

ZSNC
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e-Actuator

Serie EQY[ H

Especificaciones
Modelo EQY25[H EQY32[H
Carrera [mm)] 30 a 400 30 a 500
i Horizontal 8 26 40 70 30 50 90 100
Carga de trabajo [kg]*" -
Vertical 2 8 16 30 3 13 26 46
Fuerza de empuje [N]*2 *3 *4 36a76 63a122 | 1262238 | 232a452 | 50a118 | 80a 189 | 156a370 | 296 a 707
.§ . Hasta 300 30 a 900 18 a 700 9 a 450 5a225 30 a 900 24 a 800 12 a 400 6 a 200
g | Velocidad Rangode 3502200 | 302900 | 18a600 | 9a300 | 5a150 | 30a900 | 24a640 | 12a320 | 6a160
& | [mm/s] carrera
8 450 a 500 - —_ —_ —_ 30 a 900 24 a 640 12 a 320 6a 160
g Aceleracion/deceleracion | Horizontal 10000%1
@ max. [mm/s2] Vertical 5000%1
S | Velocidad de empuje [mm/s2]*5 35 \ 30
'g Repetitividad de posicionamiento [mm] +0.02
;,2 Movimiento perdido [mm]#¢ 0.1 méax.
g | Paso [mm] 20 12 6 | 3 [ 24 [ 16 | 8 | 4
& | Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*7 50/20
Tipo de actuador Husillo a bolas + Correa (EQY[H), Husillo a bolas (EQYCIDH)
Tipo de guia Casquillo deslizante (Vastago)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 max. (sin condensacion)
» | Tamano del motor 042 [ [156.4
% 2| Modelo de motor Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)
g - -
£%| Encoder Encoder absoluto sin bateria
E&% Tensidn de alimentacion [V] 24VDC =10 %
“ | Potencia [W]*8 %9 Potencia max. 86 \ Potencia max. 109
= g Tipo*10 Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
£ £| Fuerza de sujecion [N] 47 78 157 294 75 | 108 [ 216 421
%g Potencia [W]*° 5 5
&S| Tensién de alimentacion V] 24 VDC =10 %

#1

#2
*3

#4

*5
%6
*7

*8
%9
%10

La carga de trabajo varia en funcion de la velocidad y la aceleracion. Consulta el «Grafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en las paginas 35y 36.
Horizontal: Usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 max.). La carga de trabajo muestra el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de
traslado reales cambian en funcion del estado de la guia externa.
Vertical: Si la orientacion del vastago es vertical o se aplica carga radial al vastago, usa una guia externa (coeficiente de friccion: 0.1 max.).
La carga de trabajo representa el valor maximo. La carga de trabajo y la velocidad de traslado reales cambian en funcion del estado de la guia
externa.
Ajusta la velocidad de aceleracion/deceleracion a 10000 [mm/s2] méx. para la direccidn horizontal y a 5000 [mm/s2] méx. para la direccion vertical.
La precision de la fuerza de empuije es 20 % (fondo de escala).
Los valores de fuerza de empuje para EQY2501H son del 25 % al 50 % y para EQY32[JH son del 30 % al 70 %.
Para mas informacion, consulta el «Grafico de conversion de fuerza» en la pagina 37.
La velocidad y la fuerza pueden variar en funcién de la longitud del cable, la carga y las condiciones de montaje. Ademas, si la longitud del cable
supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.
La velocidad de empuje es fija. Ademas, durante el empuje de una pieza, opera a la carga de trabajo vertical o0 menos.
Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco
Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direcciéon paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el
estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccién al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)
Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.
Para un actuador con bloqueo, afade la energia para el bloqueo.
Con blogueo Unicamente

Peso adicional kgl
Tamano 25 32
Bloqueo/Cubierta del motor 0.33 | 0.65
Rosca macho en el Rosca macho 0.03 0.03
extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02

Escuadra (2 juegos incluyendo el tornillo de montaje) 0.08 | 0.14

Brida delantera (incluyendo perno de montaje)

Brida trasera (incluyendo tornillo de montaje)

0.17 | 0.20

Fijacion oscilante hembra (incluyendo pasador,
anillo de retencion y perno de montaje)

0.16 | 0.22
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€-Actuator

Controlador integrado/Modelo con vastago Serie E Q YDH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Peso

Motor en paralelo superior lado izquierdo/derecho

Serie EQY25 EQY32
Carrera [mm] 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Peso del producto [kg] | 1.74 | 1.81 | 1.98 | 2.24 | 242 | 259 | 2.77 | 2.94 | 3.12 | 2.74 | 2.85 | 3.14 | 3.42 | 3.82 | 4.11 | 439 | 4.68 | 4.97 | 5.25 | 5.54

Motor en linea
Serie EQY25D EQY32D

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

Peso del producto [kg] | 1.60 | 1.67 | 1.84 | 2.10 | 2.28 | 2.45 | 2.63 | 2.80 | 2.98 | 2.55 | 2.66 | 2.95 | 3.23 | 3.63 | 3.92 | 4.20 | 4.49 | 4.78 | 5.06 | 5.35

Peso adicional tkal
Tamano 25 32
Bloqueo/Cubierta del motor 0.33 | 0.65
Rosca macho en el | Rosca macho 0.03 0.03
extremo del vastago | Tuerca 0.02 | 0.02

Escuadra (2 juegos incluyendo el tornillo de montaje) 0.08 | 0.14
Brida delantera (incluyendo perno de montaje)
Brida trasera (incluyendo tornillo de montaje)

0.17 | 0.20

Fijacion oscilante hembra (incluyendo pasador,

anillo de retencion y perno de montaje) 0.16 | 0.22

SMC 40
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€-Actuator

Serie EQY[ H

Diseno

Motor paralelo al lado derecho/izquierdo

Motor en linea
o
Lista de componentes Lista de componentes (Modelo paralelo al lado superior/derechofizquierdo unicamente)
N.° Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota

Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 25 | Caja de retorno Aluminio fundido Revestimiento
Qonjunto de husillo a bolas — 26 |Placa de retorno Aluminio fundido Revestimiento
Embolo Aleacién de aluminio 27 |Correa —

Vastago Acero inoxidable Cromado duro

Cubierta anterior

Aleacion de aluminio

Soporte de cojinete

Aleacion de aluminio

Tope de giro

Resina sintética

Conector hembra (rosca hembra)

Acero al carbono de facil mecanizacidn

Niguelado electrolitico

Casquillo Aleacién para cojinetes

Rodamiento —

Iman —

Soporte del anillo guia | Acero inoxidable |Carrera 101 mm o més
Anillo guia Resina sintética |Carrera 101 mm 0 méas

Polea/acoplamiento con tornillo

Aleacién de aluminio

Polea/acoplamiento de motor

Aleacion de aluminio

N N P NS SN EIN

Sellado NBR
Anillo de retencion | Acero para muelle
Adaptador de motor | Aleacién de aluminio Anodizado
Motor —
Cubierta del motor |Aleacién de aluminio Anodizado
Conector —
22 | Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado
23 Enchufe Acero al carbono de | Niguelado electrolitico/Rosca
(Rosca macho) facil mecanizacion | macho en el exiremo del véstago
24 |Tuerca hexagonal — Rosca macho en el exiremo del véstago
41 z

<7

Lista de repuestos (Modelo paralelo a

| lado superiot/derechofizquierdo Unicamente)/Correa

N.2 Tamanfo Ref.
27 25 LE-D-19-3
32 LE-D-19-4

Lista de repuestos/Envase de grasa

Parte aplicada

Ref.

Vastago

GR-5-010 (10 G)
GR-S-020 (20 G)

SVC



Dimensiones: Motor paralelo al lado superior

€-Actuator
Controlador integrado/Modelo con vastago Serie E Q YDH

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

EQY25 H Opcion de motor: Con bloqueo
32 6 x MO X2
prof. rosca MR @ XA H9 prof. XA
— —r
Ii | - - - = g
= [ ﬁ
MD | hxx ¢ |
MC ;
MA ML + Carrera = Eﬁ
Extremo opuesto R f
ango de trabajo
[Extremo de origen]® del Vgéstagoﬂ I \J
X2 27.8
Extremo de origen*2 Conector de comunicacion (M12)
f ) [Extremo opuesto]*3 I
2\ carrera 5 i Conecor de ¢ Conector I/O en paralelo (M12)
> ali i6 o
) . alimentacion Q
Distancia entre caras K*4 o (M12) '
| =
° o \
w0 I = = = = = 7 e
I = e B OE
i 4x01
M = Y M prof. rosca MR
S 4x01 L B + Carrera EH Horof c
prof. rosca 7 A + Carrera rof. rosca
Posicion de montaje del motor
Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho [
2 = €5
XA XA H9
XX (2:1)

+1 El rango de desplazamiento del vastago en funcion de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o
con los accesorios colocados alrededor del vastago.

#2 Indica la posicién de origen predeterminada en fabrica (0 mm)

#3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

#4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago varia en funcién del producto.

Dimensiones [mm]
. | Rango de X2
Tamafio e o A B |C|D|EHEV| H J| K| L|M| O1 R|S|S2| T T2 |U|CV|V i biogeo | Gon ogueo Y
15a100 [136.2]121.7
25 S 01200 612 14671 13| 20 | 44 |455|Mex125 24 | 17 |14.5| 34 |M5x08| 8 | 46 |58.1| 115 | 1136 1 66.3|57.8| 144 184 |32.2
202100 |153.6135.1
32 07T as00 isa6 Hes | 13| 25 | 51 |565|MBx125) 31 | 22 |185] 40 |[M6x 1| 10| 60 |70.8| 142 |1403| 2 835(69.8 144 189 |39.1
Montaje inferior con taladro pasante [mm]
- | Rango de
Tamaio - MA MC MD MH ML MO MR XA XB
15a39 24 32
402100 " " %0
25 [101a124| 20 29 M5x0.8| 6.5 4 5
125 a 200 59 49.5 75
201 a 400 76 58
20 a 39 22 36 .
402100 - -
32 [101a124| 25 30 M6x1 | 85 5 6
125 a 200 53 51.5 80
201 a 500 70 60
42
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€-Actuator

Serie EQY[ H

Dimensiones: Motor en linea

25
EQY32 DH

Opcion de motor:
Con bloqueo

X2

Extremo opuesto
[Extremo de origen]*3

Conector de comunicacion (M12)

6 x MO prof. de

rosca MR @ XA H9 prof. XA
ol
MD L hxx
MC
MA ML + Carrera

b

o

Rango de trabajo

del véastago*!

Carrera _p¥2

Conector de

27.8

alimentacion WE 3
(M 12) /? ‘ %
\")

Dimensiones

Extremo de origen*2
[Extremo opuesto]*3

Distancia entre caras K*4

H prof. de rosca C

4 x O1
prof. rosca 7

[
= - - E ° - >
“ol oy [les
L B + Carrera X2 |.(16) :? M
A + Carrera EH
Conector 1/0 en paralelo (M12) S
/_
e (6
XA " XA He
XX (2:1)

#1 El rango de desplazamiento del vastago en funcién de las instrucciones de desplazamiento.
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre el vastago interfiera con las demas piezas o con
los accesorios colocados alrededor del vastago.

%2 Indica la posicion de origen predeterminada en fébrica (0 mm)

+3 [ ] corresponde a cuando se cambia la referencia del sentido de giro.

=4 La direccion de la distancia entre caras del extremo del vastago varia en funcién del producto.

[mm]
. | Rango de A X2
Tamafio
carrera [mm]| Sin blogueo | Con bloqueo 2 ] A B ol S o I i I e Sin blogueo | Con blogueo e
15a100 243.4 283.4 (1029
25 13 | 20 | 44 |45.5|M8x125| 24 | 17 [14.5| 34 M5x08| 8 | 45 |46.5|1.5|57.8 126 166 |66.6
101 a 400 | 268.4 308.4 |127.9
20 a 100 257.8 302.8 |[116.3
32 13 |25 | 51 [56.5|M8x 125 31 [ 22 (18.5| 40 |[M6x 1| 10 | 60 |61 1 69.8 123 168 |83.8
101 a 500 | 287.8 332.8 |146.3
Montaje inferior con taladro pasante [mm]
_ | Rango de
Tamafo| o a e MA MC MD MH ML MO MR XA XB
15a39 24 32
50
40 a 100
42 41
25| 101a124 20 29 M5x08| 6.5 4 5
125 a 200 59 49.5 75
201 a 400 76 58
20 a 39 22 36
50
40 a 100 36 43
32| 101 a 124 25 30 M6 x 1 8.5 5 6
125 a 200 53 515 80
201 a 500 70 60
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€-Actuator

Controlador integrado/Modelo con vastago Serie E Q YDH
Encoder absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones
H
) 25 A
Rosca macho en el extremo: EQY32 CH B
- c
= j
[a) I—
Q I
Distancia entre
caras B1 i
Distancia entre caras K
H1
C1
L2
L1
Rosca macho en el extremo [mm]
Tamafio| B1 | C1 |{@ D | H1 K | Li | L2 MM
25 22 |20.5| 20 8 17 38 | 235 M14x1.5
32 22 |20.5| 25 8 22 42 | 23.5| M14x1.5

# La medicion L1 corresponde a la unidad en la posicién original.

En esta posiciéon, 2 mm en el extremo.

-00M

= Consulta el catalogo Web para mas detalles sobre la tuerca del extremo del
vastago y la fijacion de montaje.

# Consulta las precauciones especificas del producto («Manejo») en el catalogo
Web si se montan fijaciones finales como horquilla macho o piezas.

H
e . 25, A
Fijacion de escuadra: EQY?’2 HB -0
C
LT ]@
LL
LG
. . . . . i I, >
': " I -
5 I ——EE* S
XY Y [:X LX
LS + Carrera LZ 4xQ LD
A + Carrera
Montaje hacia el exterior
_ [
u!
Piezas incluidas
- Escuadra =]
- Perno de montaje del cuerpo x| |y
LS + Carrera LS1
Escuadra [mm]
- | Rango de
Tamafio carrera [mm] A LS |[LSi|LL |LD|LG|LH|LT |LX |LY|LZ | X Y
30a100 | 142.3 | 1045
25 198| 84|66 | 35| 30 | 26 | 57 |515| 71 [11.2| 5.8
101 a400 | 167.3 | 129.5
30a 100 160.8 | 119.1
32 19.2|11.3| 6.6 | 4 36 |32 | 76 [61.5]| 90 |11.2| 7
101 a500 | 190.8 | 149.1

Material: Acero al carbono (Cromado)

+ La medicion A corresponde a la unidad en la posicién original. En esta posicién, 2 mm en el extremo.
+ Si el motor montado es de tipo paralelo en el lado derecho o izquierdo, la fijacién de escuadra del lado posterior debe montarse en el exterior.

ZSNC
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€-Actuator

Serie EQY[ H

Dimensiones
H H
Bri . 25 A . . 25 A
rida delantera: EQY32 OH B -000F Brida trasera: EQY32 H B 000G
C C
! © © I
LL N
- ® 0 o ||
@ | © 2@ | © B
- 1 = E K\ = E Z
- doMIC] T© © |
FT FX ET
FZ 4x@ FD I'Z)Z( 4xQ FD
# El' modelo con brida trasera no esta disponible para EQY32. | Piezas incluidas
- Brida
- Perno de montaje del cuerpo
Brida delantera/trasera [mm]
Tamaio| FD | FT |FV |FX |FZ [LL | M
25 | 55| 8 | 48 | 56 | 65 | 6.5| 34
32 55| 8 54 | 62 | 72 |10.5| 40
Material: Acero al carbono (Niquelado electrolitico)
H
Fijacion oscilante hembra: EQY gg H Q-DDDD
C
© @ u I
o o
® @ i il D orificio
i f H10 Eje d9
T &l
~ 2') ::]
CXioz cu
(e ) L cw} | RR
CL + Carrera

Consulta los modelos y las dimensiones de la
fijacion de montaje y la fijacién de junta simple
en el catadlogo Web de la serie LEY.

45

A + Carrera

Piezas incluidas

- Fijacién oscilante hembra

- Perno de montaje del cuerpo
- Eje de fijacion oscilante

- Anillo de retencién

* Consulta el catdlogo Web para mas detalles sobre la tuerca del extremo del vastago v la fijacién de montaje.

Fijacion oscilante hembra [mm]
Tamatio c;fe"rg‘)[rf];] A CL |cD|CT|cUu|cw|CX|CZ| L |RR
25 13001aa1200% 18?; 12?2 10 5 14 | 20 | 18 | 36 [14.5| 10
32 %01212%% ;?Z:g ;Zg:g 10| 6 | 14 | 22 | 18 | 36 |185] 10

Material: Hierro fundido (Revestimiento)
+ Las mediciones A y CL corresponden a la unidad en la posicion original. En esta posicion, 2 mm en el extremo.

ZSNC



Modelo con vastago/Serie EQY[_H
Montaje de detectores magnéticos

Posicion adecuada de montaje del detector magnético
Detector magnético aplicable: D-M9L1(V), D-M9LIE(V), D-M9[1W(V), D-M9LIA(V)

Rango de trabajo del vastago

(E) Carrera (E)

S —— e
Conmutacion: Hacia la izquierda

T
|
|
!
I
|

|
A B EQY25, 32
—_—c ———EEE'a
c Conmutacioén: Hacia la derecha D » Ranura para
montaje del detector
[mm]
Posicién de detector magnético Distancia de Rerem als felele
Tamano Rango de carrera Montaje hacia la izquierda Montaje hacia la derecha retorno al origen 9 I
A B C D E =
30 a 100 27 39
25 105 a 400 52 62.5 64 50.5 ) 42
30a 100 30.5 42.5
i 105 a 500 60.5 65.5 72.5 535 ) 49

= Los valores de la tabla anterior se utilizan como referencia durante el montaje de los detectores magnéticos para deteccion a final de carrera.
Ajusta el detector magnético después de confirmar que las condiciones de trabajo se encuentran en el ajuste real.

= No se puede montar un detector magnético en el mismo lado que un motor.

+ El rango de trabajo tiene Unicamente un valor orientativo, incluyendo la histéresis, por lo que no esta garantizado (asumiendo una dispersion aproximada
de +30 %). Puede variar sustancialmente dependiendo del entorno.

Montaje de detectores magnéticos

Par de apriete del tornillo de
montaje del detector magnético  [n.m]

Modelo de detector magnético Par de apriete
D-M9L](V)
D-M9[IE(V) 0.05a0.15
D-M9IW(V)
D-M9LIA(V) 0.05a0.10

+ Para apretar el tornillo de montaje del detector
magnético usa un destornillador de relojero con un
diametro de mango de 5 a 6 mm.

46
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Detector magnético de estado sélido UK
Tipo de montaje directo C ca

D-MON(V)/D-M9P(V)/D-M9IB(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador I6gico programable

® Se ha reducido la corriente de D-M9L], D-M9LIV (Con LED indicador)

. Modelo de detector magnéticol D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
carga de 2 hilos (25 a 40 mA)' Direccin de laentradaeléctrica | 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 —
Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
Tension de alimentacion 5,12,24 VDC (4.5a28 V) —
2o === Consumo de corriente 10 mA o inferior —
\/ VR T Tension de carga | 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
/ Corriente de carga 40 mA o inferior 25a40mA
Caida de tension interna) 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 uA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
LED indicador EI LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Normativa Marca CE/UKCA, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad

¢/ Modelo de detector magnético D-M9ON(V) | D-M9P(V) \ D-M9B(V)
’/ < Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) ‘ 2 hilos (Marrén/Azul)
Didmetro exterior [mm] 0.88
Area efectiva [mm2 0.15
Conductor — [mm2]
Didmetro de trenzado [mm] @ 0.05
Radio minimo de flexién [mm] (valores de referencia) 17
APrecaucién = Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los
‘ Precauciones ‘ detectores magnéticos.

— — - = Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos
Fije el detector magnético con el tornillo

suministrado instalado en el cuerpo del

detector magnético. El detector magnético

puede resultar dafiado si se usa un tornillo Peso [9]
distinto al suministrado. -

Modelo de detector magnético D-MON(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
0.5m (—) 8 7
#1
Longitud de cable i) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z)*! 68 63
Dimensiones (mm]
D-M9L] D-M9L 1V
(aV) I _
Q
N —— e { e — —=—=——— = 6_| Posicion mas sensible
L/F
6 | Posicion mas sensible Tornillo de montaje M2.5 x 4L LED indicador

Tornillo de montaje M2.5 x 4 L

Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
LED indicador 926
i ) 15.9
) / M 19.5
P=t——— -
22.8

Tornillo de cabeza
ranurada 2 75 0.3
SIRm

2~

500 (1000) (3000) (5000)

3.95

2.8
2.8

4.6

9.5
2.6
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Detector de estado solido normalmente cerrado UK
Tipo de montaje directo C ce

D-MONE(V)/D-M9IPE(V)/D-MIBE(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador I6gico programable

. Modelo de detector magnético| D-MONE | D-MONEV | D-M9PE | D-MOPEV | D-M9BE |D-M9BEV
cuando no se detecta ninguna Direccion de la entrada eléctrica | En linea | Perpendicul En I P dicul En i P dicul
- pendicular nlinea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
fuerza magnetlca' Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
@ Se puede usar para el actuador Tipo de salida NPN [ PNP —
adoptado por los detectores Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
magnéticos de estado sodlido Tensién de alimentacién 5,12, 24 VDC (4.5 a28 V) —
de la serie D-M9 (excluyendo Consumo de corriente 10 mA o inferior —
los productos baio demanda) Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o inferior 25a40mA
Caida de tension interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 pA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
LED indicador El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.
Normativa Marca CE/UKCA, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético | D-MONE(V) | D-MOPE(V) | D-M9BE(V)
ng»ﬁy Revestimiento | Diametro exterior [mm] 2.6
e -HoEE! Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
— » Didmetro exterior [mm] 0.88
s - - — —— Area efectiva [mm2] 0.15
R Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm (valores de referencia) 17

= Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

/APrecaucion detectores magnéticos.

‘ Precauciones ‘ + Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos
Fije el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del Peso (d]
detector magnético. El detector magnético 3
puede resultar danado si se usa un tornillo
distinto al suministrado. Modelo de detector magnético D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 m (M) 14 13
Longitud de cabl m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z)* 68 63
#1 Las opciones de 1 my 5 m se fabrican al recibir el pedido.
Dimensiones [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
i
© ﬂ_J:u:;:
N ‘ .
Q ]
B o e | e = =B 6 l Posicion mas sensible
L/TP
6 | Posicion mas sensible Tornillo de montaje M2.5 x 4L LED indicador

Tornillo de cabeza

ranurada 2 / 75 03

Tornillo de montaje M2.5 x4 L

500 (1000) (3000) (5000)

Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
LED indicador 926 SERRU
§ © i @ 15.9 ©
ol ) / M 19.5
P=t———¢— -
2238 S
' ©
Ej» rt": 0 o
TP S
L
i 4
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Detector de estado sélido con indicador UK
de 2 colores, Tipo de montaje directo C ca

D-MINW(V)/D-MIPW(V)/D-MIBW(V)

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

@ Se ha reducido la corriente de D-MSLIW, D-M9LIWV (Con LED indicador

carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA). M?deI?'dedetectormagneltlco D-M?NW D-MQNWV D-M?PW D-MQPWV D-M?BW D-MQBWV

. Direccion de la entrada eléctrica | En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| Enlinea |Perpendicular
@ Uso de cable flexible en la . . .
. .. , Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

especificacion estandar. _ Tipo de salida NPN | PNP —
® El rango adecuado de trabajo Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC

se puede determinar mediante Tension de alimentacion 5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V) —

el color del LED. (Rojo — Verde Consumo de corriente 10 mA o inferior —

— Rojo) Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga 40 mA o inferior 2.5a40mA
— e Caida de tension interna) 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
\\// _— Corriente de fuga 100 A 0 menos a 24 VDC 0.8 mA o inferior
- Rango de trabajo .......... El LED rojo se ilumina.
) LED indicador Rango de traba}o adecuado J El LED verde se ilumina.
5 Normativa Marca CE/UKCA
//" Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad
Modelo de detector magnético | D-MONW(V) | D-MOPW(V) | D-M9BW(V)
APrecaucién Revestimiento | Didmetro exterior [mm] Q26
Precauciones ‘ Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)

Fije el detector magnético con el tornillo Diametro exterior [mm] @o.8s
suministrado instalado en el cuerpo del EoneeToui [Arealciecveljmma] 0.15
detector magnético. El detector magnético Diémetro de trenzado mm] ©0.05
puede resultar dafiado si se usa un tornillo Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

distinto al suministrado. = Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

detectores magnéticos.
# Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso (9]
___
Modelo de detector magnético | D-MONW(V) | D-MIPW(V) D-M9BW(V)
0.5m (—) 8 7
14 13
Longitud de cable k(M)
3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9oLIW D-M9oC WV
©
[ n
Q - BN
B — —h e =1 8 6 | Posicion mas sensible
R 8
6 | Posicion mas sensible 5| Tomillo de montaje M2.5 x4 L LED indicador
= Tornillo de cabeza
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L ) ranurada 2 75 03
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana) g
o
LED indicador 0926 - SR RO
& / S o 15.9 ©
3| © S ) . )
: 8 Ire) [aV] <
[S1IPN ‘ M 19.5
— ————
22.8
£ ©
0 o
D
4
49
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Modelo con vastago/sSerie EQY[ 1H
Precauciones especificas del producto 1 del
actuador electrico con controlador integrado

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la contraportada.
Para mas detalles sobre las precauciones del actuador eléctrico y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo

de productos SMC» y el «<Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC: https://www.smc.eu

] Disefio / Seleccion \

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1. No apliques una carga que exceda los limites de
especificacion.
Selecciona un actuador adecuado en funcién de la carga lateral
admisible sobre el extremo del vastago. Si se aplica una carga que
exceda los limites de especificacién al vastago, puede producirse
holgura en la guia, reduccion de la precision, etc. y afectar
negativamente al funcionamiento y a la vida util del producto.

. No utilices el producto en aplicaciones en las que se
aplique una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.

En caso contrario, puede producirse un fallo de funcionamiento.

| Manipulacién

/A\Precaucion
1. Senal OUT
1) Operacion de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste del
parametro [anchura de salida de la sefial OUT], la sefial OUT se activa.
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.
2) Operacion de empuje
Si la fuerza efectiva alcanza el valor de ajuste de [Fuerza de
empuije], las salidas OUTO y OUT1 correspondientes a los
datos de la operacion solicitada se activaran para completar
la operacion de empuje.
<Valores de ajuste para operaciones de empuje

para traslado vertical hacia arriba>

Para cargas verticales (hacia arriba), ajusta la fuerza de empuje al valor
max. mostrado a continuacién y realiza la operacioén a la carga de trabajo
0 menos.

Modelo EQY25 EQY32
Paso H A B © H A B ©
Cargadetrabajol | | o5 | 5 | 10| 2 | 45| 9 | 18
[kg]
Fuerza de 50 % 70%
empuje

O

2.

SVC

/A\Precaucion

Para llevar a cabo la operacién de empuje, asegurate
de ajustar el producto en [Operacién de empuije].
Ademas, asegurate de no golpear la pieza durante la
operaciéon de posicionamiento o en el rango de la operacion
de posicionamiento. En caso contrario, puede producirse un
fallo de funcionamiento.

. La velocidad de accionamiento para la operacion de

empuije es fija.

. La velocidad real de este actuador depende de la carga.

Revisa la seccién de seleccién de modelo del catalogo.

. 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 posicion
de origen, dado que se basa en el par motor detectado.

.Evita rayar o hacer muescas en las partes

deslizantes del vastago del émbolo golpeandolas o
colocando objetos sobre ellas.

El véstago del émbolo y el de la guia se fabrican con tolerancias de
los componentes muy exactas, por lo que cualquier pequefia
deformacion puede causar un fallo de funcionamiento.

. Si se utiliza una guia externa, conéctala de forma

que no se apliquen impactos ni cargas sobre ella.

Usa un conector de movimiento libre (como una junta
flotante).

. No utilices el producto fijando el vastago del émbolo

y moviendo el cuerpo del actuador.

Se aplicard una carga excesiva sobre el vastago del émbolo,
generando dafos en el actuador y reduciendo la vida util del
producto.

. Si un actuador se usa con un extremo fijado y el otro

extremo libre (taladros roscados o brida), puede
aplicarse un momento de flexién sobre el actuador
debido a la vibracion generada en el final de carrera,
que puede danar el actuador. En tales casos, instala
una fijacion de montaje para suprimir la vibracion
del cuerpo del actuador o reduce la velocidad de
modo que el actuador no vibre en final de carrera.
Ademas, usa una fijacion de montaje para desplazar el cuerpo
del actuador o cuando el actuador de carrera larga se monte
horizontalmente y fijado en un extremo.
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Modelo con vastago/sSerie EQY[ 1H
Precauciones especificas del producto 2 del
c actuador electrico con controlador integrado

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la contraportada.
Para mas detalles sobre las precauciones del actuador eléctrico y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo
de productos SMC» y el «Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC: https://www.smc.eu

| Manipulacién

/A\Precaucion

10. Evita el uso del actuador eléctrico de manera que
el par de giro pueda aplicarse al vastago.
De lo contrario, puede provocar la deformacion de la guia
antigiro, respuestas anémalas del detector magnético, juego
en la guia interna o un incremento de la resistencia al
deslizamiento.
Consulta la siguiente tabla para obtener los valores
aproximados del rango admisible de par de giro.

Par de giro admisible EQY25 EQY32
[N-m] o inferior 1.1 1.4

Cuando enrosques una fijaciéon o tuerca en el extremo del
vastago, sujetas las caras planas del extremo del «conector
hembra» con una llave (el émbolo debe estar totalmente
retraido). No apliques par de apriete sobre el mecanismo antigiro.

Conector
hembra

11. Cuando montes un perno, pieza o accesorio, sujeta
las caras planas del extremo del vastago con una
llave para que no gire. El perno debe apretarse
dentro del rango de par especificado. }
De lo contrario, puede provocar respuestas andmalas del
detector magnético, juego en la guia interna o un incremento
de la resistencia al deslizamiento.
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Modelo sin vastago Modelo con vastago

Serie EQFSLH/EQY[H
e-Actuator Especificaciones eléctricas

Motor compatible

Motor paso a paso 24 VDC

Alimentacion

24VDC =10 %

Encoder compatible

Encoder absoluto sin bateria

Especificaciones de
entrada en paralelo

Numero de entradas

3 entradas (no aisladas)

Tension de entrada

24 VDC =10 %

Corriente de entrada

5 mA/circuito

Especificaciones de
salida en paralelo

Numero de salidas

4 salidas (no aisladas)

Tension de carga

24 VDC =10 %

Corriente de carga max.

40 mA/punto

LED

PWR (Verde), ALM (Rojo), OVL (Naranja)

El ajuste inicial del actuador eléctrico en modo predeterminado de fabrica es «Modo de centros cerrados».
Para cambiar el ajuste al modo de electrovalvula monoestable o biestable, cambia el modo usando el software de configuracion e-Actuator.
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Modelo sin vastago Modelo con vastago

Serie EQFSLIH/EQYLIH
Ejemplos de cableado

A continuacién se muestran ejemplos de cableado. Para mas detalles consulta el manual de funcionamiento de la serie EQFS/EQY.
Usa el cable I/0 (JX-CICI-E-LJ-S) para conectar un PLC con el conector I/O paralelo.
El cableado depende del modelo de entrada/salida paralela (NPN o PNP).

El conector 1/O paralelo no esta aislado.

La conexion a tierra del PLC conectado y de otros equipos usa un GND comun con el GND del conector de alimentacion.

Diagrama de cableado

Diagrama de cableado

(NPN) Alimentacion 24 VDC (PNP) Alimentacion 24 VDC
Conector I/O en paralelo [ M Conector I/0 en paralelo ] i
INO 1 INO 1
IN1 2 IN1 2
RESET 3 RESET 3
(No utiizado) No conectado | 4 (No utilizado) No conectado | 4
oUTo 5 [Carga} ouTo 5 {Carga
ouT1 6 [Carga} ouT1 6 { Carga}
ouT2 7 [Carqa] ouT2 7 {Cargal
ALARM 8 [Carga} ALARM f]3 { Cargal
]
Conector de alimentacién Conector de alimentacion
C24v 1 C24V 1
M24V 2 M24v 2
GND 3 GND 8
LKRLS 4 LKRLS ‘]‘
]
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
INO*1 Senal de movimiento para el extremo de origen OouTo Deteccion de la posicién del extremo de origen
IN1%*1 Sefial de movimiento para el extremo opuesto OUT1 Deteccion de la posicion del extremo opuesto
RESET Reinicio de alarmas ouT2 Deteccion de la posicién del punto intermedio
x1 En el modo de electrovélvula monoestable, la activacién de la entrada “ALARM*1 Se desactiva cuando se genera la alarma

IN 1 proporciona una instruccién de funcionamiento del extremo

. s ) . x1 Sefal de circuito l6gico negativo
opuesto, mientras que su desactivacion da una instruccién de

funcionamiento del extremo de origen, e INO no se usa.
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Modelo sin vastago Modelo con vastago

Serie EQFSUH/EQYLIH
Configuracion de datos de funcionamiento

+ Para mas detalles sobre el ajuste de los datos de funcionamiento, consulta el manual de funcionamiento del software de configuracion e-Actuator.

Configuracion de datos de funcionamiento para posicionamiento

En esta configuracion, el actuador se mueve hacia la posicion
de destino y se detiene en ella.

El siguiente diagrama muestra los elementos de configuracion
y el funcionamiento.

Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para

Configuracion de datos de funcionamiento para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion objetivo y, cuando la alcanza, empieza a
empujar con la fuerza de ajuste 0 menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de configuracion y el funcionamiento.
Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para este funcionamiento
se establecen a continuacion.

este funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad

Tiempo tedrico de ciclo

Aceleracion

0) ®

Tiempo

# Los elementos con un circulo en [J son elementos de ajuste.

© Explicacién de modos
- Modo de electrovalvula biestable: es posible establecer comandos de operacion para el extremo de origen y el extremo opuesto por medio de dos sefales
de entrada como ser haria al utilizar una electrovalvula biestable.

- Modo de electrovalvula monoestable: es posible establecer comandos de operacion para el extremo de origen y el extremo opuesto por medio de una se-
Aal de entrada como ser haria al utilizar una electrovalvula monoestable.

- Modo de centros cerrados: es posible establecer comandos de operacién para el extremo de origen, el extremo opuesto y el punto intermedio por medio
de dos sefales de entrada como ser haria al utilizar una valvula de centros cerrados.

Datos de funcionamiento (posicionamiento)

Velocidad

Fuerza

® AN
:
Aceleracion !
i
i Tiempo
3 Extremo opuesto
i
Posicion de inicio de empuje
Tiempo

= Los elementos con un circulo en [J son elementos de ajuste.

Datos de funci

onamiento (empuje)

valor de ajuste, mas rapidamente se alcanza el ajuste
de velocidad.

Deceleracion

Elemento que define la rapidez del actuador en pa-
rarse. Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas rapi-
damente se detiene.

Extremo de origen

Posicién objetivo del extremo de origen del actuador

Extremo opuesto

Posicién objetivo del extremo opuesto del actuador

O

Elemento Detalles Elemento Detalles
Velocidad Velocidad de traslado a la posicion de destino Velocidad Velocidad de traslado a la posicién de destino
Elemento que define la rapidez con la que el actuador Elemento que define la rapidez con la que el actuador
. alcanza el ajuste de velocidad. Cuanto mayor es el s alcanza el ajuste de velocidad. Cuanto mayor es el
Aceleracion Aceleracion

valor de ajuste, mas rapidamente se alcanza el ajuste
de velocidad.

Deceleracion

Elemento que define la rapidez del actuador en pa-
rarse. Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas rapi-
damente se detiene.

Se define la proporcién de fuerza de empuije.

Fuerza El rango de ajuste varia en funcién del modelo de ac-
de empuje tuador eléctrico. Para mas informacion del actuador
eléctrico, consulta el manual de funcionamiento.
Extremo de L . .
origen Posicion objetivo del extremo de origen del actuador

Extremo opuesto

Posicién objetivo del extremo opuesto del actuador

Posicién de inicio
de empuje

Especifica la posicién en la que se inicia la operacién
de empuje
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Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador

Modelo sin vastago Modelo con vastago

Serie EQFS[_H/EQYLIH
Opciones

Kit de ajuste del controlador JX-CT-E
Un juego incluye un cable de comunicacién (JXC-CTC-E) y un cable USB
(LEC-W2-U)

+ Es posible adquirir individualmente el cable de comunicacion y el cable USB.

Cable de comunicacién JX-CTC-E

Model label

Modelo con

Cl

M Cable I/O en paralelo

JX-

? ) E )
conector

Simbolo|

Especificaciones

S

Recto

A

En angulo recto

32

-S

Longitud del cable

1 1.5m
3 3m
5 5m
10 10m

@Tipo de conector: Recto
(45.6)

45~ PIN2

Cable USB LEC-W2-U

8
8"

(=91

PIN3

PIN1 bs

PING PIN5
PIN7 TPING

<Software de configuracién del controlador/Driver USB>
- Software de configuracion del controlador
- Driver USB (para JXC-CTLI-E)

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

Requisitos de hardware

0s

Windows®10 (64 bits), Windows®11 (64 bits)

Extremo A

(36.6)

35 5

@Tipo de conector: Angulo recto

L

Extremo B

(32.1)

(@ 15)

35

+5

Extremo A

Extremo B

+ Modelo de conector:
el modelo en angulo
recto no se puede

Interfaz de comunicacién|Puerto USB 2.0 utilizar para el modelo
Display Resolucién 1366 x 768 0 mas de rr}olntaje en
aralelo.
= Windows®10 y Windows®11 son marcas registradas propiedad de oI P
Microsoft Corporation en EE. UU. PIN
N.2 de pin |Color del cable|  Sefal Ref. Peso [g]
H Cable de alimentacién 1 Blanco INO JX-CIS-E-1-S 88
2 Marrén IN1 JX-CIS-E-3-S 164
X - CD —-E- —_ S 3 Verde | RESET JX-CIS-E-5-S 265
4 Amarillo — JX-CIS-E-10-S 517
. 5 Gris OuUTOo JX-CIA-E-1-S 88
Modelo con conector Longitud del cable 5 Rosa ouT1 JX-CIA-E-3-S 164
Simbolo | Especificaciones 1 1.5m 7 Azul ouT2 JX-CIA-E-5-S 265
S Recto 3 3m 8 Rojo | ALARM JX-CIA-E-10-S | 517
A |En angulo recto 5 5m
10 10 m
@Tipo de conector: Recto N.2 de pin |Color del cable Sefial
‘ (45.8) L 1 Marrén C24v
2 Blanco M24V
< 3525 3 Azul ov
X kcPIN2 zu
PIN © % T 4 Negro LK RLS
Q ‘
PIN4 PIN3
Extremo A Extremo B Ref. Peso [g]
. x JX-CDS-E-1-S 68
@Tipo de conector: Angulo recto JX-CDS-E-3-S 125
L JX-CDS-E-5-S 200
(35) JX-CDS-E-10-S | 387
355 JX-CDA-E-1-S | 68
JX-CDA-E-3-S 125
= S JX-CDA-E-5-S | 200
8 Extremo B JX-CDA-E-10-S | 387
Extremo A
(@ 15) * Modelo de conector:
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Y PIN 4

PIN 1

el modelo en &angulo
recto no se puede
utilizar para el
modelo de montaje
en paralelo.




Modelo sin vastago Modelo con vastago

Serie EQFSUH/EQYLIH
Precauciones especificas del producto del
modelo de encoder absoluto sin bateria

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la contraportada. Consulta las precauciones so-
bre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el manejo de productos SMC» o en el «Manual de funcionamiento» en el sitio web de SMC hitps:/www.sme.eu

Al

| Manipulacién

/A\Precaucion

1. En entornos con fuertes campos magnéticos, el uso

® Con actuadores alineados

puede ser limitado.
Se utiliza un sensor magnético en el encoder. Por tanto, si el
motor del actuador se usa en lugares donde se generen fuer-

Para actuadores con un iman de deteccién magnética
integrado, mantén una separacién de 4 0 mm o mas entre los
motores y la posicion por la que pasa el iman.

tes campos magnéticos, pueden producirse dafios o fallos de
funcionamiento.

No expongas el motor del actuador a campos magnéticos con
una densidad de flujo magnético de 13 mT o mas.

Cuando se instala un actuador eléctrico y un cilindro neumati-
co con detector magnético (ej. serie CDQ2) o multiples actua-
dores eléctricos uno al lado del otro, mantén una separacién
de 4 0 mm o mas alrededor del motor. Consulta el disefio del
motor del actuador.

No permitas que los motores estén muy cerca de la
posicion por la que pasa el iman.

Motor Mantén una
/ separacion de

40 mm o mas.
[——" 5
]

Parte del iman integrado en el modelo con vasta-
go de actuador eléctrico (émbolo)

=

Mantén una
separacion de

‘ 40 mm o mas.

Parte del iman integrado en el modelo sin vastago de actuador
eléctrico (unidad de mesa)

-y

No se puede instalar un cilindro neumatico con
detector magnético en el area sombreada.

ZS\NC >0



/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion",

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse
junto con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Precaucion:

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/\ Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que 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 catélogo con el objeto de considerar cualquier
posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos,
incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal cualificado y
experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.
1. 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 atencion a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre 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, asf 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 anélisis especial de
seguridad.

4. Si el producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir averias. Asimismo,
compruebe de forma periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que,
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta 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 exencion de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afo a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes. 2 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
afio a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esta cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta

regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los palses involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pals, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Precaucion

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacién
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 pals.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacion por parte del fabricante.
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