€-Actuator Neu

Integrierter Controller

Schlittenausfiihrung/Kolbenstangenausfiihrung C € 25

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

SN EWENEIE [ verideinerung

durch integrierten Controller

wie eine Druckluft-Komponente

Arbeitserleichterung

. -Monostabiler Modus - Programmierlos
2'POS|t|0nen'StOpp . Bistabiler Modus - Verkiirzte Einstellzeit
Jahrliche CO2-Emissionen:
Modus-Schaltung Bis zu 59 % reduziert
(SMC-Vergleich) S.4

5,8 kg-cozeranr (14,1)

Die numerischen Werte variieren je nach den

- Modus Mittelstellung
geschlossen

Einstellung der Zykluszeit moglich

3-Positionen-Stopp

Betriebsbedingungen.

Schlittenausfiihrung
GroBe: 25, 32, 40
serie EQFSLIH

e

Serie EQFSUH/EQYUH 2 S\VC

CAT.EUS100-154A-DE

Kolbenstangen-
ausfihrung
GroBe: 25, 32
serie EQY[IH




€-Actuator Integrierter Controller, Schiittenausfiihrung/Kolbenstangenausfiitrung  Serie EQFSCIH/EQYTIH

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit

2-Positionen-Stopp ohne Programmierung Flr monostabilen (2 Positionen)/

bistabilen (2 Positionen) Modus
Ende

Ausgangs-
position

Alles auf einem Bildschirm konfigurierbar.
In nur 2 Schritten fertig! ﬂ

+ Bei Verwendung im monostabilen Modus
muss die Betriebsart gedndert werden.

Wahlen Sie den Betriebsmodus.

Bistabiler Modus -

Bistabiles Magnetventil (2 Positionen) {5 Pull-Down-Menii

Stellen Sie die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein.

Betriebsbedingungen = |n diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.

® 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]

Der Testbetrieb ist sofort nach dem Einrichten moglich.

Drive test
Senvo | on J

Lock force off K

Dricken Sie einfach die Vorwérts-/Ruckwartstaste.

(=)
Option setup

C & )
A\ Achtung
Die Stopp-Position kann geéndert
werden. Fir die Verwendung in
anderen Positionen als der
werkseitigen Einstellung lesen Sie bitte
die Betriebsanleitung.
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€-Actuator Integrierter Controller, Schiittenausfiihrung/Kolbenstangenausfiitrung  Serie EQFSCIH/EQYTIH

Zwischenpositionen lassen sich einfach einstellen

3-P0$|t|onen-stopp ohne Prog rammierung Fiir den Modus Mittelstellung geschlossen (3 Positionen)

Alles auf einem Bildschirm konfigurierbar.
In nur 3 Schritten fertig! d T

Wahlen Sie den Betriebsmodus.

Modus Mittelstellung geschlossen =

5/3-Wege (Mittelstellung geschlossen) {5 Pull-Down-Menti

Stellen Sie die Zwischenposition ein.

Einstellung der Position

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

Stellen Sie die Geschwindigkeit, Beschleunigung und Verzégerung ein.

Betriebsbedingungen « In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
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]
= = g
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

Der Testbetrieb ist sofort nach dem Einrichten méglich.

Drive test
Senvo | ON ]

Lock force off | on ]

Driicken Sie einfach die Vorwarts-/Ruckwartstaste.
(=)

Option setup

( #* )

O
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€-Actuator Integrierter Controller, Schiittenausfiihrung/Kolbenstangenausfiitrung  Serie EQFSCIH/EQYTIH

Auch die Zykluszeiten lassen sich einfach einstellen.

Dle Zykluszelt kan n Fuir den monostabilen (2 Positionen)/bistabilen (2 Positionen) Modus
Ausgangs-

in allen Betriebsarten o
eingestellt werden. j g

Ende

Vorwarts- und Riickwartsgeschwindigkeit, temporare Einstellung der Beschleunigung/Verzogerung

Betriebsbedingungen

+ Die Betriebsbedingungen bis zu einem Zwischenpunkt
Position Position

entsprechen nicht der Einstellung der Zykluszeit.
Numeric seftings @ Cycle time sefting + Die Zykluszeit kann fur den Schubbetrieb nicht
eingestellt werden.

Numeric settings @ Cycle time 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]

Flihren Sie einen Zyklus durch und tberpriifen Sie das Diagramm.

Drive test N
Servo | ON J
Lock force off | ON
- [ > ]
Taste fur
einen Zyklus —[ 5.-‘ ]ll 2 H B ]
Diagrammanzeige ¢ N )
o : = Griin: aktuelle Geschwindigkeit
Blau: aktuelle Kraft
Orange: aktuelle Position

Einstellung . g
Einstellbar entsprechend der Zykluszeit

Betriebsbedingungen

# In diesen Diagrammen ist die Einschwingzeit nicht inbegriffen.
Position Position
Numeric settings @ Cycle time setting Numeric seftings '@ Cycle time sefting
(1) 2 . (1) 2 3 - .
30002 300 5 3000 % 3000/% 3002 || 3000 2
EST. cvcle time / EST. cvcle time
_ 1.431 _ 14318
t %
E 300 £ 300
5 N ) z = 2
¥ (O] ] f
£ s U Z woif@ - AAchtung
o4 — ~ 0 = = . " e
imefs] k) Die Stopp-Position kann geandert werden.
Fur die Verwendung in anderen Positionen
als der werkseitigen Einstellung lesen Sie
bitte die Betriebsanleitung.

O
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e-Actuator Integrierter Controller, Schlittenausfiihrung/Kolbenstangenausfilhrung  Serie EQFSLIH/EQYLIH

Jahrliche CO-Emissionen durch Optimierung der Motorsteuerung um bis zu 59 % reduziert (SMC-Vergleich)

E 1° Betriebs- ® Schlittenausfihrung, GroBe 32 ® Geschwindigkeit: 50 mm/s
g 14 " bedingungen | ® Beschleunigung/Verzgerung: 3000 mm/s? @ Einschaltdauer: 20 %
8 . Werkstiick 45 Kg 600 mm

& 10 E—1

5 \

c 8

[9]

i | ]

2 4 »

uﬁ 2 Motor / \

8 o

LEFS32EA Neu e-Actuator Schlittenausfiihrung  / \ Antrieb

EQFS32HA

+ Die numerischen Werte variieren je nach den Betriebsbedingungen.

PWR IETETN

Leuﬁh&et |rr|1E .Norrr?allbetrle:) Anschluss

nach dem Einschalten au Kommunikation

ALM

Leuchtet bei Paralleler I/

Alarmerzeugung O-Anschluss

ovL [T Spannungsver-
- sorgungs

Leuchtet bei einem

Uberlastzustand

Einfacher Neustart nach Wiederherstellung
der Spannungsversorgung

Die Position des Antriebs wird vom Encoder
gespeichert, auch wenn die Spannungsversorgung
abgeschaltet wird. Eine Referenzierung des
Antriebs ist nach der Wiederherstellung der
Spannungsversorgung nicht erforderlich.
Bei Wiederherstellung der
Spannungsversorgung ist keine
Referenzpunktfahrt erforderlich.

Erfordert keine Batterien.
Reduzierter Wartungsaufwand

Zur Speicherung der Positionsdaten werden
keine Batterien verwendet. Daher miissen
keine Ersatzbatterien gelagert oder entladene
Batterien getauscht werden.

Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige (kompatibel mit der Serie D-M9LJ)
Die Einbaulage kann prazise und ohne Fehler
eingestellt werden. Botricbsboreich ON
o Betriebsbereich IR M oFF
Eine @ Anzeige leuchtet, oo = P o

. . < 4 irot griin éroti
Sob{f\ld der Betriebsbereich — e A A S + Die Signalgeber miissen separat bestellt
erreicht wird. s Optimaler Betriebsbereich werden. Siehe Web-Katalog fiir Details.
Fir die Schlittenausfihrung Fur die Kolbenstangenausfiihrung
Ermaéglicht die Positionsabfrage Zur Uberpriifung von bestimmten

des Schlittens Uiber den gesamten
Hubweg

Antriebspositionen (Endlage,
Zwischenposition, etc.)

Signalgeber



e-Actuator Integrierter Controller, Schlittenausfiihrung/Kolbenstangenausfilhrung  Serie EQFSLUIH/EQYLIH

Varianten

Ausflihrung Schlitten Kolbenstange c

EQFSCIH J
Serie
B - Axial: Kugelumlaufspindel - Axial: Kugelumlaufspindel
Parallele: Kugelumlaufspindel + Riemen Parallele: Kugelumlaufspindel + Riemen
Max. Geschwindigkeit:! [mm/s] 1200 900
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02 +0,02
Batterieloser Absolut-Encoder
Endstufenmotor (Shitnolor 4V0C) [ J [ J
Spannungsversorgung | 24VDC =10 %
& Paralleler Eingang: 3 Eingédnge
ORI Paralleler Ausgang: 4 Ausgénge
. P . Positionierbetrieb
Betriebsmodus Positionierbetrieb Schubbetrieb (ohne Zwischenpunkte)
25 [ J [ J
GroBe 32 [ [ J
40 [ J —
Max. Nutzlast [kg] 25 40 (15) 70 (30)
Die Werte in Klammem gelten| GroBe | 32 68 (20) 100 (46)
fir die vertikale Montage. 40 80 (40) —
Max. Schubkraft . 25 — 452
GroBe
[N] 32 — 707
Max. Hub [mm] | 1200 | 500
Signalgebermontage | [ | [ J

#1 Die numerischen Werte variieren je nach Ausfiihrung der Antriebsart, Nutzlast, Geschwindigkeit und technischen Daten.
Bitte wenden Sie sich fiir weitere Einzelheiten an SMC.

System-Aufbau

Spannungsversorgungskabel*1
JX-CDUI-E-[-S

24VDC Spannungsversorgung fiir den Antrieb |

SPS

Paralleles I/0O-Kabel*1 Vom Kunden bereitzustellen
JX-CIC-E-[-S

Kommunikationskabel*1
JX-CTL-E

=1 Die Kabel bitte separat bestellen. Bitte wenden Sie sich an SMC, um Einzelheiten zu den Bestell-Nr. der Kabel zu erfahren. PC
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e-Actuator

(Einfache Bedienung ] Integrierter Controller

Schlittenausfiihrung serie EQFSL1H

TYPENAUSWARNT e S.9

BEStEIISCRIUSSEI -ttt e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e S. 16
TECHNISCNE DAEN  ooeeiieiiee e S. 17
{100 015 (0 1410 o PP PPN S. 19
ADMESSUNGEIN -ttt S. 20

Kolbenstangenausfiuhrung serie EQYLIH

TYPENAUSWANT oot S.33

BESEEIISCRIUSSEI ..ottt S. 38

TECNNMISCRE DALEN  «-vevveeeeeeeeeeeee oo ettt ettt S. 39

KOMSEIUKHON vttt ettt S. 41

AADIMESSUNGEN .-ttt S. 42
SIGNAIGEDEIMONIAGE .- vveeveeerieeceeseeei ettt S. 26, 46
Elektronischer Signalgeber, Elektronischer Signalgeber (Offner), Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige ...... S. 27,47
e-Actuator Elektrische SPezifikationen ... .....oovooiii S. 52
VErrahtUNGSDEISPIEIE ..o S. 53
Einstellung der BetriebSAaten . oo S. 54
OPIONS L S. 55
Produktspezifische Sicherheitshinweise/Schlittenausflnrung ..o S. 30
Produktspezifische Sicherheitshinweise/Kolbenstangenausflhrung ..o S. 50
Produktspezifische Sicherheitshinweise/Batterieloser Absolut-Encoder AuSTUNIUNG  «ovooveoviiiiiiiii S. 56
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€-Actuator

(Eintache Bedienung | Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung

Serie EQFS[1H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

O
5



@-Actuator (Einfache Bedienung JIntegrierter Controller
Ser ie E QFS D H e o

Typenauswahl

Auswahlverfahren —
Uberpriifen Sie das Verhiltnis Uberpriifen Sie die > Uberpriifen Sie das
Nutzlast-Geschwindigkeit. Zykluszeit. zuldssige Moment.
Auswahlbeispiel
BetriEbS- .W k . k ) h . k .W k . k i ) 35,0
bedingun- erkstlickgewicht: 10 [kg] erkstiickmontage: iy E‘QFs‘zsA‘ |
gen e Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w = ' L LLoLs 3000 mm/s?
e Beschleunigung/Verzdgerung: 10000 [mm/s?] g ‘; 0 N
- T 200 EQFS25GA
eHub: 200 [mm] ' ) ] Ei 10000 mm/s?| | s
N 15,0
e Einbaulage: horizontal ansteigend I ] 3 \ S
L J 10,0 N EN
N
%) Prifen Sie das Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm. o :
<Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seiten 10 bis 12) "0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Waébhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit Geschwindigkeit: V [mm/s]

unter Beriicksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.

Auswahlbeispiel: Das Modell EQFS25HA-200 kann voriibergehend als mégliches Modell
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Berechnen Sie die Zykluszeit mit der Berechnungsbeispiel)

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>
(EQFS25HA/Batterieloser Absolut-Encoder)

folgenden Berechnungsmethode. T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt g - L
Zykluszeit: werden. § ol / o
T wird aus folgender Gleichung berechnet. g / = \
| T1 =V/a1 =300/10000 = 0,03 [s], S
T=T1+T2+T3+T4 e
+ T2+ T3+ T4[s] T3 = VV/a2 = 300/10000 = 0,03 [s] £ N
<
*T1: Beschleunigungszeit und T3: _L-05-V-(T1+T3) 3
i 5 i T2= S LT T2 T3 |4
Die Verzogerungszeit kann anhand der \" S
folgenden Gleichung ermittelt werden. _ 200-0,5 - 300 - (0,03 +0,03) ' _
300 L : Hub [mm] -+ (Betriebsbedingung)
T1=V/al [s] | | T3 =V/a2]s] ‘ = 0,64 [s] V: Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebsbedingung)
o T2: Die Zeit mit konstanter Geschwin- a1: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)
digkeit kann anhand der folgenden T4 =0,15 [s] a2: Verzdgerung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)

Gleichung berechnet werden.

T Beschleunigungszeit [s]

Too L-05-V-(T1+T3) [s] Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet Zeit bis zum Enteichen der eingestelten Geschwindigket
\Y werden. T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]
T=T1+T2+T3+T4 4w o mi
®T4: Die Einschwingzeit ist abhangig von Zet, warend der dfar ,Am”,eb m',t )
Bedingungen wie Motortyp, Last und der =0,03+0,64 + 0,03 + 0,15 konstanter Geschwindigkeit betrieben wird
’ =0,85 [s] T3: Verzdégerungszeit [s]

Positionierung.
Referenzwert fiir die Einschwingzeit: max. 0,15 s

Der folgende Wert wird fiir diese Berechnung Geschwmd|gkg|t bis zum Stopp
T4: Ausregelzeit [s]
verwendet.

Zeit bis zum Abschluss der Positionierung
T4 =0,15[s]

Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter

m Priifen Sie das zuléssige Moment. <Statisches zuléssiges Moment> (Seite 12) 1000 (77
<Dynamisches zulassiges Moment> (Seiten 13und 14) | _ t \
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des E 800 4 y B
zuldssigen Bereichs sowohl fir die statischen als auch fir die dynamischen >y il \1000"“'"‘/5 \
Bedingungen liegt. T 600 Hi—panomms
Mep S ‘| 4| 1N 5000 mmis?
£ 400 Lo
[ 1 | 10000 mms®
m 3 ] N
’ 200 ——@—1~ -
L3 SRS
! 0 ==
B [ 0 51015 20 25 30 35 40
Nutzlast [kg]

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell EQFS25A-200 gewahlt werden.
9 % SNC



@-Actuator [Einfache Bedienung |

Typenauswahl Serie E QF S DH

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

EQFS25[ IHH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 20

Vertikal/Spindelsteigung 20

16— E— T T 2,5
14 T~ ST 3000 mm/s? = o ‘
2 12 ey = N 3000 mm/s2
z 10 Y. z 15 .
“;7,: 8 ‘% < k‘ ~
g — 5 =3
3 4
z g 10000 mm/s? o 0,5 5000 mm/s?
|
0
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200 1400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ IHA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 | 9
30 3000 mm/s? _ 8 ‘
T oppmmmmmmr e = ] g 7 3000 mm/s?
g 20 ~~~ = 6 N
R BN z i <‘¢~ -~
3 10 RS 5 s s
=1 ~ S~
2 5 10000 mm/s? N N: = ? 5000 mm/s?
1 \ |
0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 OO 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ IHB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
70 25
S 60 D 20
Z 50 3000 mm/s? =
= 40 < % 15
7 30 Se 3 T 2
s NS ~N 10 \\ 3000 mm/s?2—
2 2 a S~ = S
z S 5 g
10 10000 mm/s? i 5000 mm/s?
0 ‘ I 0 |
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS25[ IHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
120 40
35
100 =
) 2 a0
= 80
2 s 25 3000 mm/s?
% 60 3000 mm/s? 3 20
g 40 8 15 %
Z Z 10 Sy
20 10000 mm/s? 5 5000 mm/s? \
0 ‘ 0 T~
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
10

O
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQFS[_H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Filihrung)

EQFS32[ IHH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 24

Vertikal/Spindelsteigung 24

45 ‘ 5 T
40 = 4,5 3000 mm/s2
- S 3000 mm/s? = p ||||||la*
2 30 So = 3,5 A
= 25 DS ; 3 NS <
o= N~ "t75 2,5 5000 |||llu'a° &
% 20 ~ o 7y AN
£ 5 ~ I 15 NS
=] Ss =z S
z 10 10000 mm/s ~So 1 3
5 0,5 ~
0 | —~ 0 i
0 200 400 600 800 1000 1200 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ IHA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 6
60 ‘ I 15
2 \ \ ‘
g % S~ 3000 mm/s? 2
- SN g ~a. 3000 mm/s?
z 3 < = =
5 % el B I
© ~ = =~
N 20 S £ s S aes
z 12 “Ts z 5000 mm/s? =
1% 1‘0000 m?1/s‘ o . | | ==l -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ IHB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 30
20
— 80 = 25
2 70 be=====x === 3000 mm/s? =
= S = 20
< 60 SN =
% 50 == 3 15 ~< —
S 40 = ~ . 3000 mm/s
g 30 . el P 3 1
Z 2 \‘\ SN == =z 5 5000 mm/s2 \
10 10000 mm/s? = | | %
0 | I 1 0 ~a
0 100 200 300 400 500 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS32[ IHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
100 | | 50
90 45
— 80 3000 mm/s2 = 40
B e e e e e = 35 e
= 60 : 2 30 3000 mm/s’
50 g 25
S 40 10000 mm/s § 20 <
5 30 R C
Zz 20 10 5000 mm/s2
10 5 |
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
11
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

@-Actuator [Einfache Bedienung |

Typenauswahl Serie E QF S DH

EQFS40[IHH/Kugelumlaufspindel

Horizontal/Spindelsteigung 30

Vertikal/Spindelsteigung 30

28 5
24 o i i >\ 3‘000 I :
2 — mm/s
§ gg ~,~‘ 3000 mm/s g 4 =
z 18 s s 3 xS
s 13 - N 2 5000 mm/s2 N
g 2 ~ =z
a 10000 mm/s2Z T 1S 1 —
2 i i
0
© 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 0 200 400 600 800 1000 1200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40[ IHA/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
70 5 "
4,5 ~ 3000 mm/s
— 60 S > 4 N
2 50 S < 35 e
~ ~
; 40 ~\~ 3000 IIIIIII’a" % 3 ‘\
& 30 No 2 2,5 T
s S~ 5 ; é 5000 mm/s? X
z fg ‘\ TSso N = ‘1 \
-~
0 10000 mm/s? ——a 0,8
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600 700 800 900
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40[ IHB/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 10 Vertikal/Spindelsteigung 10
80 ‘ 30 ‘
....... T
70 =
S 60 NN 3000 mm/s? 2 % < .
= S~ = o0 AN 3000 mm/s?
; 50 ~ ; \\/
40 ~ R g 15 <
S 30 I S N Q
N T~ ~ S 10 -~
Z» \\ s = 5000 mm/s? i
10 10000 mm/s2“—T= > 5 | S~-.
0 ‘ 0 P
0 100 200 300 400 500 600 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQFS40[IHC/Kugelumlaufspindel
Horizontal/Spindelsteigung 5 Vertikal/Spindelsteigung 5
90 T 45
80 -«3000 mm/s2 40
5 70 NC S B 35 NC
= 60 NC O > 0
; 50 /\ ~\~ 7 25 \\
g 40 10000 mm/s? ‘\ ~ N % 20
N 30 N\ S~ ERR 3000 mm/s2
z fg O i 12 5000 mm/s? S
H \
0 . 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

Zulassiges statisches Moment™'

INM] +1 Das zulassige statische Moment ist der Wert des stati-

Modell GréBe Langsbelastung Querbelastung Seitenbelastung
25 27,0 27,0 52,0
EQFS[H 32 46,0 46,0 101,0
40 110,0 110,0 207,0

O

SVC

schen Moments, das auf den Antrieb einwirken kann, wenn
er angehalten wird.
Wenn das Produkt St6Ben oder wiederholten Lasten
ausgesetzt wird, missen Sie bei der Verwendung des
Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen.

12



@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQFS[H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

. . R « Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Zulassiges dynamisches Moment Werkstticks einen Uberhang in eine Richtung
-
Beschleunigung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ -=----e- 5000 mm/s2  —-—-— 10000 mm/s2
o | . ..
2 | Richtung des Lastiiberhangs Modell
g m : Nutzlast [kg]
O | Me: Zuldssiges dynamisches Moment [N-m]
LIEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] EQFS250H EQFS32[H EQFS400H
1000 1000 1000 g
H § i
800 rh 800 ¢! 800 ¥
i H H
L1 £ 600} £ ool £ 600k
E T £t £ |E
( X 5 40 a0l 5 40
ik sk * U TEN
200 4N 200 (% 200 NN
ke :}-—__E N Lo b :F"-
0 s bt 0 L% Sy | e |
0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 10 20 30 40 50 60 70 80
I Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
= 1000 1000 1000 7
£ i i
o 800 i 800 800 [
£ o _ A ~
c L2 E 60 E 600k E 60013
g £ E [t ER
3 )Mer Y N 400 N N 400 “ 8 40
= m -.\ " AN
© 200 \ 200 —¥s; 200 N
E ‘“‘b:\-ﬁ Q;u“\\- B ""4::}"---
o 0 Lo 0 0 —
E 0 510152025 30 35 40 0 10 20 30 40 50 60 68 0 1020 30 40 50 60 70 80
:Io: Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 7 1000 (e, 1000 T
. I HE
1 I 15
Mep B0 H—y 80 [y N 800 [T
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L3 E % E AN E WAEES
z I o i R e e Q40T
\ [ N AW Nd . N
200 NI = 200 BN 200 NWIEE
Nebgt : -1
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
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1000 1000 1000 g
, T ~
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_ _ Il
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R ::v-..._ s :‘r-‘__ s R
0 0 o e 0 bk |
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T T 600+ E 600 T 600
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Typenauswahl Serie E QF S DH

« Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des

Zulé'lssiges dynamisches Moment Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung
Beschleunigung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 ~ ===----- 5000 mm/s2
[T . "
2 | Richtung des Lastiiberhangs Modell
g m : Nutzlast [kg]
O | Me: Zuldssiges dynamisches Moment [N-m]
LIEJ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] EQFS250H EQFS32[H EQFS400H
) 1000 1000 vz 1000
i i i
— 800 :_:\ 800 \ 800 \
— i — i — B
imi £ 600 E 600 “-, \ E 6001y
E 1N E 5\ E v
~ ) ~ S N ~ LGS
Y| 5 g N S Y BTN
N oo ] J. N
ft m 20—y 200 S 200 S R
E 3 )Mey 0 T 0 1= 0 TT
= 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 3540
= Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
5 T 1000 1000 vz 1000
> l\ \“ i
— 800 800 \ 800 ¢ \
— - | = 4 = ;
€ 600 £ 600 “,\ € 600 Ty
£ i \ £ W E I
© 0 © S § © 11\
2| 3 g N 3 RN SR
N oo ] J. N
20— Spe] 200 SN 200 SR
Mep ) RES T ) T== ) ib +F 5
0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 51015202530 3540
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. cToTTTTmTTTT Einbaulage ----------- N
Modell: EQFS[H Beschleunigung [mm/s?]: a 1. Horizontal 3.Wand VY
GroBe: 25/32/40 Nutzlast [kg]: m T A

Einbaurichtung: Horizontal/Decke/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Ze

2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berticksichtigung des Modells, der Gr6e und Einbaulage aus. X y
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm.
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fur jede Richtung.
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz 2. Decken-
5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und oz max. 1. montage

oX+oy+oz=<1
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und

LR e LR e LTS

Nutzlast in Betracht oder andern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. é
1. Betriebsbedingungen
Modell: EQFS40H 3. Lx =350 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
GroBe: 40 4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
Einbaurichtung: horizontal ax =0/570=0
Beschleunigung [mm/s2]: 3000 ay = 50/400 = 0,2
Nutzlast [kg]: 20 oz =200/1000 = 0,2
Mittelpunkt der Nutzlast [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Z¢ = 200 5.ax+ay+az=04<1

2. Wéhlen Sie die Diagramme fiir die horizontale Lage des EQFS40[JH auf Seite 13.

1000 ¢ 1000 < 1000|Lz -P.
i : ili]
i : il N
800 f= 800 [ 800 5
It . I \
I : i
= 600 [ = 600 [ R \
€ ] € L €
E i E i £ s s \
- ‘_ N i- ] \- " \
= 400 = =400 [ =400 T <
['zl'. K AN N
e N L A N [T
200 |3 \\ 200[ Y NG 200
NN Voo SR St
R T St u.:'_'::-: 1=K
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
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Serie EQFS[_H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

D-Seite

B-Seite .|

@

7

A-Seite

C-Seite

Schlittenabweichung (Referenzwert)

Lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)

Modell

ode (1) C-Seite zur A-Seite (1) D-Seite zur B-Seite
EQFS25(H 0,05 0,03
EQFS32[H 0,05 0,03
EQFS40H 0,05 0,03

# Die Verfahrgenauigkeit beriicksichtigt nicht die Genauigkeit der
Montageoberflache.
(Ausgenommen, wenn der Hub 2000 mm Uberschreitet)

0,08
EQFS32[H
(L =30 mm)
0,06 ~EQFS40H.
(L =37 mm)
€ EQFS25[H
£
& (L =25 mm)
2 o004 / / —~
=}
(2]
(0]
0,02 7
0
0 100 200 300 400 500
Last W [N]

*

*

Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten
montiert und befestigt wird.
Uberpriifen Sie das Spiel der Fiihrung separat.

Auslegerverschiebung aufgrund des Tischspiels (Referenzwert)

Verstellung [mm]

0,12

0,1

0,08

0,06

0,04

0,02

EQFS25[1H

-~

-

e
EQFS40CH
A&

EQFS32[H

100 200

Uberhangabstand [mm]

300

15
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

@-Actuator (Einfache Bedienung |
Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung

Serie EQFS

Bestellschliissel "

H ears2s,32,40  C€ &R

EQFS

H

-1300

32]R
o0

A
60 6 60 06

@ Motoroption

0 GréBe 9 Motoreinbaulage 9 Motorausfiihrung e Spindelsteigung [mm]
25 —_ Axial H Batterieloser Absolut-Encoder Symbol | EQFS25 | EQFS32 | EQFS40
32 R Rechts, parallel (Schrittmotor 24 VDC) H 20 24 30
40 L Links, parallel A 12 16 20
B 6 8 10
C 3 4 5

0 Fettauftrag (Dichtbandteil)

O Hu
50

# Einzelheiten entnehmen Sie aus der
nachfolgenden Tabelle der kompatiblen
Hube.

9 Controller-Position

50 — Ohne Option — Mit
bis bis B Mit Motorbremse N Ohne (Rollenspezifikation)
1200 1200

@ Paralleleingang

Signalgeber miissen separat bestellt werden.
Weitere Einzelheiten finden Sie auf den Seiten

| B | Integrierter Controller | 5 NPN !
6 PNP 26 bis 29.
Anwendbare Hiibe
GroBe Fiub
50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100 | 1200
25 ® o o o o o o o o o o o o oo o o — | — | —"|—|—1-
32 ® | 6 o o o o o o o o o o o o o o o o o o -  —
40 — | — ] ®e | @ & | &6 & o o o o o o o o o o o o o o o
16
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Serie EQFS[H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Modell EQFS25[1H EQFS32[1H EQFS40[1H
Hub [mm]* 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
) Horizontal 15 26 40 40 39,5 50 68 68 26 60 75 80
Nutzlast [kg]+2 -
Vertikal 2 6 12,5 15 4 10 16 20 4,5 4,5 25 40
Bis 400 |20 bis 1200|12 bis 850| 6 bis 450 | 3 bis 225 |24 bis 1100|16 bis 750 8 bis 450 | 4 bis 125 |30 bis 1200 |20 bis 1000 | 10 bis 500 | 5 bis 225
401 bis 50020 bis 1100|12 bis 750| 6 bis 400 | 3 bis 225 (24 bis 1100{16 bis 750| 8 bis 450 | 4 bis 125 |30 bis 1200 | 20 bis 1000 | 10 bis 500 | 5 bis 225
501 bis 60020 bis 900(12 bis 540| 6 bis 270 | 3 bis 135 (24 bis 1100(16 bis 750| 8 bis 400 | 4 bis 125 |30 bis 1200 | 20 bis 1000| 10 bis 500 | 5 bis 225
§ ceschuindiake 601 bis 700 (20 bis 630(12 bis 420| 6 bis 230 | 3 bis 115 24 bis 930(16 bis 620| 8 bis 310 | 4 bis 125 |30 bis 1200 | 20 bis 900 | 10 bis 440 | 5 bis 220
'_'E [mmis] g Hubbereich | 701 bis 800 |20 bis 550|12 bis 330| 6 bis 180 | 3 bis 90 |24 bis 75016 bis 500| 8 bis 250 | 4 bis 125 |30 bis 1140 | 20 bis 760 | 10 bis 350 | 5 bis 175
< 801 bis 900 — — — — |24 bis 610{16 bis 410| 8 bis 200 | 4 bis 100 | 30 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 280 | 5 bis 140
§ 901 bis 1000 — — — — |24 bis 500(16 bis 340| 8 bis 170 | 4 bis 85 | 30 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250 | 5 bis 125
S 1001 bis 1100 — — — — — — — — 30 bis 660 | 20 bis 440 | 10 bis 220 | 5 bis 110
g 1101 bis 1200 — — — — — — — — 30 bis 570 | 20 bis 380 | 10bis 190 | 5 bis 95
£ | Max. Beschleunigung/| Horizontal 10000
& | Verzégerung [mm/s?] | vertikal 5000
f:_, Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
2 | Umkehrspiel [mm]+*3 Max. 0,1
Spindelsteigung [mm] 20 [ 12 [ e [ 3 [ 24 [ 16 | 8 | 4 | 3 [ 20 10 5
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (EQFS[IH), Kugelumlaufspindel + Correa (EQFSD'EH)
Flihrungsart Linearflihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
o E, MotorgroBe 42 56,4
'?;;-f:’ Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Ef‘: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
u;lj'g Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
&1 Leistungsaufnahme [W]+5 +7 Max. Leistung 89 \ Max. Leistung 116 \ Max. Leistung 116
% a Ausfilihrung+6 Spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] 47 | 78 [ 157 [ 204 [ 72 [ 108 | 216 | 421 75 [ 113 [ 225 | 421
gg Leistungsaufnahme [W]*7 5 5 5
8= Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
=1 Bitte setzen Sie sich fir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
#2 Die max. Nutzlast bei 3000 mm/s2 Beschleunigung und Verzégerung

Die Nutzlast ist abhé&ngig von der Beschleunigung und der Verzégerung. Fiir néhere Angaben bitte SMC kontaktieren.
Wenn die Kabellange mehr als 5 m betrégt, kénnen die Geschwindigkeit und die Arbeitslast, die im "Geschwindigkeits-Arbeitslast-Diagramm" angege-

ben sind, um bis zu 10 % pro 5 m Zunahme abnehmen.
+3 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
w4
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur

Gewindespindel durchgefuhrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Zeigt die max. Leistung wahrend des Betriebs an

Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

Nur mit Motorbremse

x5

6
w7

17
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Fir einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse hinzugerechnet werden.
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Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung Serie E QF S DH

Gewicht
Axialer Motor

Serie EQFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Gewicht des Produkts [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
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,31

Serie EQFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Gewicht des Produkts [kg] | 3,12 | 3,32 | 3,562 | 3,72 | 3,92 | 4,12 | 4,32 | 4,52 | 4,72 | 492 | 5,12 | 5,32 | 5,52 | 5,72 | 5,92 | 6,12 | 6,32 | 6,52 | 6,72 | 6,92
Zusatzgewicht mit Verriegelung [ky] 0,58

Serie EQFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 1000|1100 | 1200
Gewicht des Produkts [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
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,60

Parallelmotor links/rechts

Serie EQFS25
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800
Gewicht des Produkts [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
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,31
Serie EQFS32
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000
Gewicht des Produkts [kg] | 3,09 | 3,29 | 3,49 | 3,69 | 3,89 | 4,09 | 4,29 | 4,49 | 4,69 | 4,89 | 5,09 | 5,29 | 5,49 | 5,69 | 5,89 | 6,09 | 6,29 | 6,49 | 6,69 | 6,89
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,58
Serie EQFS40
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 [1000|1100 | 1200
Gewicht des Produkts [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
Zusatzgewicht mit Verriegelung [kg] 0,60
18
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Serie EQFS[H

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

I

a

_ e 79 %D X
» At s 7y
i \ = oclo o / I
, : ‘ | L
T |
® 0 ©
I 0 =i 1}
=]
A

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

) @@%‘ A4D£
5 \ ‘
. o\% -

Stiickliste Stiickliste (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links)
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehé&use Aluminiumlegierung Eloxiert 24 | Riickfiihrblech Aluminiumlegierung| Beschichtung
2 |Schienenfithrung — 25 | Abdeckplatte /Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Kugelumlaufspindel — 26 | Tischdistanzstiick /Aluminiumlegierung Eloxiert
4 |Tabelle Aluminiumlegierung Eloxiert 27 |Riemen —
5 |Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
6 | Schutzbandhalter Kunstharz Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links)/Riemen
7 |Gehéuse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung Nr. GroBe Bestell-Nr.
8 |Gehduse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung 25 LE-D-15-1
9 |Lager Anschlag Aluminiumlegierung 27 32 LE-D-19-1
10 | Motoradapter Aluminiumlegierung | Beschichtung 40 LE-D-19-2
11 | Schraubennabe/Riemenscheibe | Aluminiumlegierung
12 | Motornabe/Riemenscheibe | Aluminiumlegierung Ersatzteile/Schmierfett
13 |Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert Bereich Bestell-Nr.
14 |Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert Kugelumlaufspindel
15 _| Motor — Schienenfiihrung
16 | Anschluss — Staubschutzband GR-5-010 (10 G)
17_|{Bandanschlag Rostireier Stahl (Wenn ,Ohne* fiir die Schmierfett-Anwendung | GR-8-020 (20 G)
18 |Staubschutzband Rostfreier Stahl ausgewahlt ist, wird das Schmierfett nur auf der
19 | Dichtung Magnet - Riickseite aufgetragen.)
20 |Lager — 201 mm Hub oder mehr
21 |Lager —
22 | Magnet —
23 |Rollenwelle Rostfreier Stahl | Ohne Schmierfett-Anwendung

19
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Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung Serie E QF S DH

Abmessungen: axialer Motor

EQFS25H
QFS25 B + Hub
D x 120 (= E) F_| 10
120 3 Ho (*30%°) Tiefe 3
nxo45

?i- - - - - - - IB.
I o
of g || "\ 3 ho (90| Tiete 3 ¥
@ 3 H9 (*2:925) Tiefe 3
G H
L + Hub (16)
;i %2
Steckverbinder 10 (52) A + Hub (Schlittenverfahrweg) 52 (158,4) Signalgebernut
4 x4 . .
Kommunikation (Setup) (56)(54] — — S4((56)] 58 (M
V12 Gegeniberliegendes Ende  Ende Ausgangspositon 38
( ) @24 [Ende Ausgangspostion]®*  [gegeniberliegendes Ende]*4 N 2[(4))4
3 C | & Lt Y L e * ‘
o
Spannungsversorgung ° ©
(M12) © m_TgT
- [oo]
27,8 15 © Motoroption: mit Motorbremse
Paralleler 1/0-Anschluss (M12) Gewindetiefe 7
(198.4) (16) (F.G.- Klemme)
i
(102)
@3 H9 (+0,025) Tiefe 3 64
Bezugsebene fiir Gehdusemontage 4xM5x0,8 45
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 8,5 225
| ®
- - - (<2}
- - 3 - il : Lﬂ:

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-
Bezugsebene berstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung
usw. zu vermeiden.

x2 Der Abstand, den der Tisch geméan den Bewegungsanweisungen zuriicklegt
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

x3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

Abmessungen [mm]
L

U3 [ Ohne Motorbremse | Mit Motorbremse 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 S 360 340

450, 500 278,4 318,4 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

smcC 20

O



@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQFS[_H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

EQFS32H

B + Hub
D x 150 (= E) 15| 15
150 5 Ho (*30%) Tiefe 5
nxd5,5
2 : : : I
K ] o
©
© 5 H (*2°%) Tiefe 5
10 @ 5 H9 (5.9%) Tiete 5
G 25
L+ Hub ‘ (16)
Steckverbinder Kommunikation 10| (62) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 62 (174,9)
(Setup) (M12) (66)[64]*4 Hub 64[(66)]* (70)
Gegeniberiegendes Ende  Ende Ausgangspositions /‘ 48
@214\ Ausgangsposton*#  [gegentberliegendes Ende* 2[(4)]
o LA N N
la\)
Spannungs - L { Y e @
- ' <
versorgung ?‘@\ ! P oy 3 )
(M12) e
N Signalgebernut olg
27,8 211 3 (1 Reihe pro Seite)*5 S 75 Vit 0.7
Motoroption: mit Motorbremse Gewindetiefe 8
Paralleler I/O-Anschluss (M12) (EG.- Klemme)
(21959) _(16)
L
(122)
0 5H9 (+o,030) Tiefe 5 70
Bezugsebene fiir Gehéusem1onta— 4XM6xX1,0 42
ge (Abmessungsbereich B)* Gewindetiefe 12,2 o1
<
B - -4 SEEEEE

v

0
w5 Ho (*3%%) Tiefe 5

1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugs-
ebene Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstilicken, der Ausriistung usw.

zu vermeiden.
*2

Der Abstand, den der Tisch geméaB den Bewegungsanweisungen zuriicklegt

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3

*5

21

Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
[ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.

Abmessungen [mm]
L

LIl Ohne Motorbremse | Mit Motorbremse 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

O
2



@-Actuator [Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung Serie E QF S DH

Abmessungen: axialer Motor

EQFS40H
B + Hub
D x 150 (=E) 60 15
150
nxad6,6 6 H9 (*3°%°) Tiefe 6
~
\
~ 6 H (*3°%) Tiefe 6 "
11 ] @6 H9 (*3%%°) Tiefe 6
G 70
L + Hub (16)
13 (86) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 86 (175,8)
Steckverbinder Kommunikation (M12) (90)[88]* Hub 90[(88)]*4
Gegeniberiegendes Ende  Ende Ausgangspositon'® / (90)
Paralleler /O-Anschluss (M12) ()21 \[Ende Ausgangsposiion} [Gegeniberliegendes Ende]4 2[(4) 61
N B | R
N P N i w ]
I 1 ‘ e ‘ 3
A L B F 45
i T
29(393 | — Slgna_llgebernult ol © *8
8 (1 Reihe pro Seite)*5 ol ©
© M4 x 0,7
Spannungsversorgung (M12) Motoroption: mit Motorbremse Gewindetiefe 8
(F.G.- Klemme)
(220,8) _(16)
% )
(170)
@ 6 H9 (*39%°) Tiefe 7 106
Bezugsebene fiir Gehdusemonta- 4xM8x1,25 60
ge (Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 13 30
\ . o
- - - -—+ - [Te)
(@] = o) | |
‘
[ =] ) <
N| ™11 6 Ho (+20%) Tiefe 7

—_

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugs-
ebene Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berihrungen mit Werkstiicken, der Ausristung usw.
zu vermeiden.
«2 Der Abstand, den der Tisch gemaf den Bewegungsanweisungen zuricklegt

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
=3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
#4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
=5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstlick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.

*

Abmessungen [mm]
L

013 [l Sin blogueo | Con bloqueo A B e 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 | 008 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

smcC 22

O



@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQFS[_H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Parallele Motorausfuhrung fur Montage rechts/links

EQFS25RH
Motoroption: mit Motorbremse
B + Hub 10
D x 120 (= E) F (16)_, (172,5) ()
120 3 H9 (*81025) Tiefe 3
nx@g45
@© - - - - - V* e o o
N }
x e o © | |
° "\ 39 (4% Tiete 3 o
8 @ 3 H9 (*3%%°) Tiefe 3
G H
L + Hub Signalgebernut
10 | (52) A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 52 39,4 (1 Reihe pro Seite)
(56)1541*4 Hub 54[(56)]*4 Paralleler I/O-Anschluss (M12)
Gegenl‘lberliegendeg‘Ende Ende Ausgqngsposition*3 Steckverbinder Kommunikation (Setup) (M12) 58
(@2 [Ende Ausgangspostion}  [gegeniberliegendes Ende]*4 A4 Spannungsversorgung (M12) 38
S | T ] o] "
~ 8
N < $
o ay Ty
of gl of k.12 Tlo
3 M4 x 0,7 286 /6 ||©
Gewindetiefe 8
(16) (132,5) @ (F.G.- Klemme)
@ 3 H9 (*3°%) Tiefe 15 ; i
Bezugsebene fiir (Senkungstiefe 12) Elnbaglz:(ge des II:IkI)tors. M;to:tembaul?lgcla.
Gehéusemontage 4% M5x08 X inks, paralle echts, paralle
(Abmessungsbereich B)*1 Gewindetiefe 20,5 (Senkungstiefe 12) 128,5 128,5
- : : - gI = SR
.-‘ — @ o) 1 )
o o]
0 2 225
3 Ho (*39%9) Tiefe 15
45 (Senkungstiefe 12)
64
(102)

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-
Bezugsebene Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstiicken, der Ausriistung
usw. zu vermeiden.

#2 Der Abstand, den der Tisch gemafi den Bewegungsanweisungen zuriicklegt
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

Abmessungen [mm]
Hub [mm] L A B n D E F G H
50 25 30
100, 150 4 - - 100
200, 250 6 2 | 240 220
300, 350, 400 8 3 | 360 340
450, 500 1994 6 10 ™50 4 [ 480 | 35 | 460 | 45
550, 600, 650 12 5 | 600 580
700, 750 14 6 | 720 700
800 16 7 [ 840 820

23
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Integrierter Controller/Schlittenausfiihrung Serie E QF S DH

Abmessungen: Parallele Motorausfuhrung fur Montage rechts/links

EQFS32RH Motoroption: mit Motorbremse
B
D x 150 (= E) 5 15
+0,030\ Ti
150 5 Ho (17 Tiefe 5 (16)_ (176,5) @
nx@5,5
©
5 H9 (*3.9%) Tiefe 5 °ce°e°
@ 5 H9 (*39%°)Tiefe 5 o 0o o
10
G 25
L + Hub
10 62 A + Hub (Schlittenverfahrweg)*2 62 556 Paralleler 1/0-Anschluss (M12)
(66)1641 Hub 64[(66)]"4
\Gegenﬂber\iegendes Ende  Ende Ausgangspositon™3 Steckverbinder Kommunikation (Setup) (M12) (83,5) 70
4 Ende A fon]4 (iber Endg]*4 4
(4){&> L [Ende Ausgangspostion]*  [gegeniberliegendes Ende] N 2[(4)] Spannungsversorgung (M12) 48
*’4;.;114.?”‘ Y { l‘ I = — & o
o) PN ! N
i < . \? 3
ER s L2l /s
Signalgebernut ~ X
(1 Reihe pro Seite)*5 M4 x 0,7 Gewindetiefe 8 ol 7,5
(F.G.- Klemme)
@ 5H9 (+8,030)Tiefe 17 (1 6) ) (1 31 ,5) (2)
Bezugsebene fi (Senkungstiefe 12) [ Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
Gehéusemontage 4xM6x1.0 Links, parallel Rechts, parallel
(Abmessungsbereich B)*!  Gewindstiefe 24 (Senkungstiefe 12) 156,8
@
\ _ _ _ 1 fg — n—n. .n—n —
3 8| @ g
Y Lo o e o

1

#2

*3
4
#5

5 H9 (*3.9%) Tiefe 17

(Senkungstiefe 12)

Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Héhe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-
Bezugsebene Uberstehen kdnnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstlcken, der Ausrlstung
usw. zu vermeiden.
Der Abstand, den der Tisch gemafR den Bewegungsanweisungen zurlcklegt
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werksticke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
[ 1 bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstiick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.

Abmessungen [mm]
Hub [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
24
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQFS[_H
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Parallele Motorausfuhrung fur Montage rechts/links

EQFS40RH
B + Hub
D x 150 (=E) 60 15
150 6 Ho (*90%)
nxJ6,6 Tiefe 6
© Einbaulage des Motors: Motoreinbaulage:
~ B ) ) ) B N Links, parallel Rechts, parallel
~ 6 Ho (199%) Tiefe 6 1845 184,5
5| 2 6 HI (*3%%°) Tiefe 6 5 3 5 =
0| < | 0
3| 8 8|3
G 70 ® e ° e
L + Hub
13| _ (86) A + Hub (Schittenverfahrweg)*2 86 __658 Paralleler //O-Anschluss (M12)
(90)[88]*4 Hub 90[(88)]*4
Gegeniberliegendes Ende ~ Ende Ausgangspostion® Steckverbinder Kommunikation (M12 90
(421 [Ends Ausgangspostion]*# [Gegenberiegendes Ende}* 2[(4)]+4 61
i i I T w I ®
| . j @ ‘ @
N g
L @ q O T «
o 3 ] 2|\ ©
) © S| 289 8 M4 x 0,7
Signalgebernut Gewindetiefe 8
(1 Reihe pro Seite) Spannungsversorgung (M12) \ (F.G.- Klemme)
16 139,5 2 Motoroption: mit Motorbremse
@ 6 H9 (*3°%) Tiefe 8,5 e 1395] @
Bozugsabene fir (Senkungstiefe 1,5)
Gehausemontage 4xMBX1,0 (16),_ (184.5) )
(Abmessungsbereich B*!  Gewindetiefe 24 (Senkungstiefe 1,5)
0]
- - -— b <
= = ?2
5 [ ® S
- - - - - ©
Te]
: - :
I ) 3 — | © o o o)
N " 6 HO () Tiefe 8,5 | ]
130 Senkungstiefe 1,5) © 0 o g
60
106
(170)
=1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3 mm
sein. (Empfohlene Hohe: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-
Bezugsebene iberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Berlihrungen mit Werkstlicken, der Ausrlstung
usw. zu vermeiden.
«2 Der Abstand, den der Tisch gemafi den Bewegungsanweisungen zuriicklegt
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
+3 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
x4 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
=5 Zur Befestigung von Signalgebern ist ein Distanzstick (BMY3-016) erforderlich. Bitte separat bestellen.
Abmessungen [mm]
Hub [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 2568 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 Y
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Schlittenausfiihrung/serie EQFSTH
Signhalgebermontage

Korrekte Signalgebermontage-Position

Verwendbarer Signalgeber: D-M9[ 1, D-M9[E(V), D-M9[1W

A
Betriebsbereich
[ = o
B
Betriebsbereich
(e} =il |
[mm]
GroBe A B Betriebsbereich

25 17,5 23,5 3,0
32 26,3 32,3 3,4
40 32,2 38,2 3,6

+ Beim Betriebsbereich handelt es sich um einen Richtwert einschlieBlich Hysterese, flr den keine Gewahrleistung ibernommen wird. Je nach Einsatzum-

gebung kénnen groBe Schwankungen auftreten.

+ Vor der endgultigen Einstellung des Signalgebers zunéchst die Betriebsbedingungen prifen.

Signalgebermontage

EQFS25H

Signalgebernut

O

EQFS32/40H

Signalgeber-Montagewinkel
Bestell-Nr.: BMY3-016

Signalgebernut

Anzugsdrehmoment fiir Signalgeber-Befestigungsschraube  [Nm;

Signalgebermodell Anzugsdrehmoment
D-M9CI
D-M9[JE(V) 0,1 bis 0,15
D-M9CIW

= \lerwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-Befestigungs-
schraube (im Lieferumfang des Signalgebers enthalten) einen Fein-
schraubendreher mit einem Griffdurchmesser von ca. 5 bis 6 mm.

= Bereiten Sie ein einen Signalgeber-Montagewinkel (BMY3-016)
vor, wenn Sie den Signalgeber an den EQFS32/40H montieren.

smC 20



Elektronischer Signalgeber
Direktmontageausfuhrung

D-M9N/D-M9P/D-M9B

Technische Daten Signalgeber finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit
reduziertem max. Strom
(2,5 bis 40 mA).

@ StandardmaéaBig werden
flexible Kabel verwendet.

e

SR

/

AAchtung

| Sicherheitshinweise
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

(

UK
CA

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

D-M9[], D-M9[IV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-MON | D-M9P D-M9B

Abgang elekirischer Anschluss Axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung | 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall| 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestdndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-M9N | D-M9P | D-M9B
Mantel AuBen-Q [mm] 2,6
. Anzahl der Ademn 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm] 0,15
Leiter -
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

# Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-M9N | D-M9P D-M9B
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9L]
©
o ©
Q (8}
e
R R | ———— &S»
L/T¥
6_|Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
© Betriebsanzeige
D
LIy /
@—EBH%%‘:
22,8
27

O



Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-M9NE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V)

Weitere Details zu Produkten, die

Eingegossenes Kabel

® Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betétigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

A\Achtung
\ Sicherheitshinweise |
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

Technische Daten Signalgeber

(

UK
CA

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIE, D-M9LCIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgebermodell | D-MONE |D-MONEV| D-M9PE | D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung

28 VDC oder weniger | —

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall| 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V

bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,

8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) [ D-M9BE(V)

Mantel AuBen-@ [mm] 2,6

) Anzahl der Adem 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)

Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Eftektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter -

Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

*

finden Sie im WEB-Katalog.

Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

= Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

G_ehéuse angebra_lchte_n S_chraube. Wird Gewicht (ql
eine andere als die mitgelieferte Schraube m—
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden. Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M)*! 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2)*1 68 63
+1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
i
© ﬂ_J:u:;:
Qi ©|
Q o . DT
_ — R e 8 6 l Empfindlichste Position
™ - N 3
6_| Empfindiichste Position | Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schiitz
8 . ’
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L 8 Betnebsanzelge 75 03
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) g =T
o
© Betriebsanzsige @26 T SR O
3| o S © 15,9 |
Sl Y] ) N D Y] Py <
B—t——¢— ‘
22,8 e N
Ej’ “ :
TS =2
L
i

28



Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige
Direktmontageausfuhrung

D-MO9NW/D-M9PW/D-M9BW -

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardméBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden
LED bestimmt werden.

(Rot — Griin < Rot)

SN = p—

——

AAchtung

\ Sicherheitshinweise
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird eine
andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

UK

(

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen

Technische Daten S|gna|geber finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9[W, D-M9C1WV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell D-M9NW | D-M9PW | D-M9BW
Abgang elektrischer Anschluss Axial

Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung

28 VDC oder weniger |

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom

max. 40 mA 2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom 100 uA oder weniger bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betricbsanzeige Betriebsbereich ---------- Rote LED leuchtet.
9 Geeigneter Betriebsbereich --------- Grine LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen élbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Mantel AuBen-@ [mm] 2,6
) Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) |2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter -
Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

= Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-M9NW | D-M9PW D-M9BW
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-MoJwW
©
(8}
Q
- I ————
6 | Empfindlichste Position
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L
/Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe)
o / Betriebsanzeige
D oo
LI /
| 1 S
22,8
29

O
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Al

Schlittenausfithrung/serie EQFS[L1H
Integrierter Controller Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften. Fiir
Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,,Sicherheitshinweise zur

Handhabung von SMC-Produkten” und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

|

Design \

|

Handhabung

A\ Achtung

1. Wenden Sie keine Last an, die die Spezifikationsgren-

zen Uberschreitet.

Wahlen Sie einen geeigneten Antrieb nach Nutzlast und zul&ssigem
Moment aus. Wird die Fiihrung mit einer Last beaufschlagt, die tber die
Spezifikationsgrenzen hinausgeht, kdnnen nachteilige Auswirkungen
wie die Erzeugung von Spiel in der Fiihrung, eine verringerte
Genauigkeit oder eine reduzierte Lebensdauer des Produkts auftreten.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in denen

es liberméBigen externen Kréften oder StoBen ausgesetzt ist.
Dies kann zu einer Fehlfunktion fuhren.

|

Auswahl \

AWarnung

. Erh6éhen Sie die Geschwindigkeit nicht Giber die

Spezmkatlonsgrenzen hinaus.

Waébhlen Sie einen geeigneten Antrieb anhand des Verhéltnis-
ses zwischen der zulassigen Nutzlast und Geschwindigkeit so-
wie der zuldssigen Geschwindigkeit der einzelnen Hiibe. Wenn
das Produkt auBerhalb der Spezifikationsgrenzen verwendet
wird, kédnnen nachteilige Auswirkungen wie Gerduschentwick-
lung, verringerte Genauigkeit oder reduzierte Lebensdauer des
Produkts auftreten.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in

denen es liberméaBigen externen Kraften oder StéBen
ausgesetzt ist.
Dies kann zu einer Fehlfunktion fuhren.

3. Wenn das Produkt wiederholt mit Teilhiiben getaktet wird

(siehe Tabelle unten), betitigen Sie es mindestens ein-
mal nach einigen Dutzend Zyklen mit vollstandigem Hub.
Andernfalls kann es passieren, dass das Produkt nicht mehr
geschmiert wird.

Modell Teilhub
EQFS25 Max. 65 mm
EQFS32 Max. 70 mm
EQFS40 Max. 105 mm

4. Wenn eine externe Kraft auf den Schlitten aufgebracht wer-

den soll, ist es notwendig, bei der Bemessung die externe
Kraft zur Nutzlast als Gesamttraglast hinzuzurechnen.
Wenn ein Kabelkanal oder ein biegsamer, beweglicher
Schlauch an den Antrieb angeschlossen wird, erhéht sich der
Gleitwiderstand des Schlittens, was zu einer Fehlfunktion des
Produkts flihren kann.

|

Handhabung \

AAchtung

. Setzen Sie die [Ausgangsbreite des OUT-Signals] in
den Parametern auf mindestens 0,5.
Bei einer niedrigeren Einstellung wird das Signal bei Vervoll-
stdndigung der [In-Position] méglicherweise nicht richtig
ausgegeben.

2. OUT-Signal

1) Positionierbetrieb
Wenn das Produkt in den eingestellten Bereich des
Parameters [Ausgangsbreite des OUT-Signals] kommt, wird
das OUT-Signal auf ON geschaltet.
Anfangswert: Aus [0,50] oder hdher einstellen.

A\ Achtung

3.

9.

10.

11.

12.

ZSNC

Stellen Sie sicher, dass der Tisch auBer bei der
Riickstellung zur Ausgangsposition niemals mit
dem Hubende kollidiert.
Wenn falsche Anweisungen eingegeben werden, z. B. solche,
die dazu fuhren, dass das Produkt auBerhalb der Spezifika-
tionsgrenzen oder auBerhalb des tatséchlichen Hubs aufgrund
von Anderungen der Controller-/Endstufeneins-tellungen und/
oder der Ausgangsposition betrieben wird, kann der Tisch mit
dem Hubende des Antriebs kollidieren. Uberpriifen Sie diese
Punkte unbedingt vor der Verwendung.
Wenn der Tisch mit dem Hubende des Antriebs kollidiert, kann
die Fuhrung, der Riemen oder der interne Stopper beschadigt
werden. Dies kann zu einem fehlerhaften Betrieb fUhren.

f

= ! X

Seien Sie vorsichtig beim Umgang mit dem Antrieb, wenn er
in vertikaler Lage verwendet wird, da das Werkstiick durch
dessen Eigengewicht frei herunterfallen kann.

. Die tatsadchliche Geschwindigkeit dieses Antriebs
wird von Nutzlast und Hub beeinflusst.

Beachten Sie den Abschnitt Typenauswahl im Katalog.

. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Eine zusétzliche Kraft bewirkt die Verschiebung der
Ursprungsposition, da diese auf dem erkannten
Motordrehmoment basiert.

. Verbeulen, verkratzen oder beschadigen Sie das
Gehéuse oder die Montageflachen des Schilittens nicht.
Andernfalls kann es zu Unebenheiten in der Montageflache,
Spiel in der Fihrung oder einer Erhéhung des
Gleitwiderstands kommen.

. Wenden Sie bei der Montage eines Werkstlicks
keine starken StoBe oder ein GiberméaBiges
Drehmoment an.

Wenn eine externe Kraft aufgebracht wird, die das zulassige
Moment Ubersteigt, kann dies zu Spiel in der Fuhrung oder
einem erhdhten Gleitwiderstand fuhren.

. Halten die Ebenheit der Montageflache innerhalb
von 0,1 mm/500 mm.

Wenn ein Werkstlick oder eine Unterlage nicht gleichmaBig
am Gehause des Produkts anliegt, kann dies zu Spiel in der
Fuhrung oder einem erhéhten Gleitwiderstand flihren.

Achten Sie bei der Montage des Produkts auf einen
Biegedurchmesser des Kabels von 48 mm oder mehr.
Stellen Sie sicher, dass ein Werkstiick wahrend
des Positioniervorgangs oder innerhalb des
Positionierbereichs nicht mit dem Schlitten
kollidiert.

Bei dem Modell, bei dem Fett auf das
Staubschutzband zum Gleiten aufgetragen wird, ist
beim Abwischen des Fetts zum Entfernen von
Fremdkoérpern usw. darauf zu achten, dass
anschlieBend erneut Fett aufgetragen wird.

Bei der Montage von unten kann sich das
Staubschutzband verziehen.
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Schlittenausfiihrung/serie EQFSLIH
Integrierter Controller Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fir Sicherheitsvorschriften. Fiir
Sicherheitshinweise fiir elekirische Antriebe und Signalgeber siehe ,,Sicherheitshinweise zur

Handhabung von SMC-Produkten” und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

Handhabung

A\ Achtung

13. Verwenden Sie bei der Montage des Produkts Schrau-
ben mit ausreichender Lédnge und ziehen Sie diese mit
ausreichendem Drehmoment an.

Das Anziehen der Schrauben mit einem hdéheren als dem
empfohlenen Drehmoment kann zu einer Fehlfunktion flihren
und/oder die Genauigkeit der Fihrung verschlechtern, wahrend
das Anziehen mit einem niedrigeren Drehmoment zu einer
Verschiebung der Einbaulage flihren kann oder der Antrieb sich
unter extremen Bedingungen aus seiner Einbaulage I6sen kann.

Befestigtes Gehduse oA
" 1T #
[] | | I -
1% 7 %7 77 Z|

Modell | SchraubengréBe | Max. Anzugsdrehmoment [Nm] | @ 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

Gehausemontage Z )
] Bezugsebene fiir

Geh&usemontage

Bezugsebene fir
Gehéusemontage

Positionierstift (Bezugsebene) \

Positionierstift (Unterseite Gehduse B) o

| |

Die Parallelfihrung ist die Bezugsebene fiir die Gehdusemontage-Bezugsebene.Wenn
die Parallelfihrung des Hubs fiir einen Schilitten erforderlich ist, stellen Sie die
Bezugsebene auf parallele Pins usw. ein.
Fiir Unterseite Gehause

Positionierstift
Gehé&useunterseite

Befestigtes Werkstiick
Schrauben- [Max. Anzugsdreh-| L (Max. Einsch-
¥ iecel groBe moment [Nm] | raubtiefe [mm])
=1} [EQFS25 [M5x08| 3,0 8
% L [EQFS32] Mex1 | 52 9
< EQFS40 | M8x 1,25 12,5 13

I
Um zu verhindern, dass die Werkstlickhalteschrauben das Gehause beriihren, verwenden Sie

Schrauben, die 0,5 mm oder kiirzer als die maximale Einschraubtiefe sind. Wenn lange Schrauben
verwendet werden, kdnnen sie das Gehause beriihren und eine Fehlfunktion verursachen.

14. Betreiben Sie den Antrieb nicht, indem Sie den
Schlitten fixieren und das Antriebsgehduse bewe-gen.

15. Uberpriifen Sie die Spezifikationen fiir die Mindest-
geschwindigkeit des jeweiligen Antriebs.
Andernfalls kann es zu unerwarteten Fehlfunktionen wie das
Auftreten von Schldgen kommen.

| Wartung

A Warnung

Wartungsintervall
Flhren Sie die Wartung gemaf der folgenden Tabelle durch.

Intervall

Inspektion vor der
taglichen Inbetriebnahme

Sichtprifung  |Interne Prifung|Riemenpriifung

O J— —

Priifung alle 6
Monate/1000 km/ 5 O O O
Millionen Zyklen*1

#1 Je nachdem was friiher eintritt.

¢ Visuell zu kontrollierende Elemente
1. Lose Einstellschrauben, abnormale Verschmutzung usw.
2. Kontrolle auf sichtbare Schaden, Kontrolle der Kabelver-
bindung
3. Vibrationen, Gerausche

! Intern zu kontrollierende Elemente
| 1. Schmiermittelzustand an beweglichen Teilen

2. Lose oder mechanisches Spiel in festen Teilen oder
Befestigungsschrauben

Elemente der Riemenkontrolle
Stellen Sie den Betrieb sofort ein und tauschen Sie den
Riemen aus, wenn einer der folgenden Bedingungen eintritt.
Stellen Sie auBerdem sicher, dass Ihre Betriebsumgebung und
-bedingungen den fir das Produkt angegebenen Anforderun-
gen entsprechen.
a. Zahnférmige Gewebe ist abgenutzt
Die Gewebefasern werden fusselig, das Gummi 16st sich ab,
die Fasern sind weiB3lich geworden, die Linien der Fasern
sind undeutlich geworden
b. Riemenseite I6st sich ab oder ist verschlissen
Die Riemenkante hat sich abgerundet und ausgefranste
Faden stehen heraus

c. Der Riemen ist teilweise eingeschnitten
Riemen ist teilweise eingeschnitten, in der Verzahnung
festgesetzte Fremdstoffe verursachen Fehler

d. Eine vertikale Linie auf den Riemenzéahnen ist sichtbar
Beschadigung, die entsteht, wenn der Riemen auf dem
Flansch lauft.

e. Gummiriickseite des Riemens ist weich und klebrig.

f . Es sind Risse auf der Riickseite des Riemens sichtbar
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e-Actuator

Einfache Bedienung |Integrierter Controller/Kolbenstangenausfuhrung

Serie EQYLIH

S.33

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

O
z
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@-Actuator (Einfache Bedienung JIntegrierter Controller
Sel'ie EQ YI:I H Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Typenauswahl

Auswahlverfahren

Positionieranwendung

Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. - Uberpriifen Sie die
(vertikale Beférderung) Zykluszeit.

Auswahlbeispiel

Betriebs-
bedingun- | *Werkstickgewicht: 10 [kg] * Geschwindigkeit: 100 [mm/s] @ 25 |
gen *Beschleunigung/Verzégerung: 5000 [mm/s?] 5, | Besehieunigung: 3000 mm/s2
eHub: 200 [mm] r E
. . . . . . = 15 F—>
o \Werkstlickmontage: vertikale Beférderung aufwérts abwérts % _\.< Beschleunigung: 5000 mm/s?
3 R
N 10 J
.. > s,
28D Uberpriifen Sie das Verhiltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. . Xy
. . . . . X,
<Diagramm Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast> \
Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit 0 ™N
unter Beriicksichtigung des Diagramms fir Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast. 0 100 200 300 400 500
Auswahlbeispiel: Das Modell EQY25DHB-200 kann voriibergehend als mégliches Geschwindigkeit: V [mmys]
Modell anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden. <Diagramm Geschwindigkeit/
+ Bei horizontaler Beférderung ist es notwendig, eine Fihrung auBerhalb des Antriebs vertikale Nutzlast>
zu montieren Beziehen Sie sich bei der Auswahl des Zielmodells auf die horizontale (EQY25HB/Schrittmotor)
Last in den technischen Daten auf Seite 39 und die Sicherheitshinweise.
Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der folgenden Berechnungsmethode. o L
Zykluszeit: £
T wird aus folgender Gleichung berechnet. > a1/ / a2
g e \
T=T1+T2+T3+T4[s]| 3
©
®T1: Beschleunigungszeit und T3: Verzbégerungs- % N Zeit [s]
zeit kénnen durch die folgende Gleichung 3
berechnet werden. 5] 1 T2 T3 |14
T1=Vai[s]| |T3=V/a2]s] | L : Hub [mm] - (Betriebsbedingung)

V: Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzdégerung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)

®T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindigkeit kann
anhand der folgenden Gleichung berechnet werden.

To - L-05-V.(T1+T3) [s]
\Y T1: Beschleunigungszeit [s] - Zeit bis zum Erreichen der eingestellten Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s] - Zeit, wahrend
®T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig von Bedingungen wie der Antrieb mit konstanter Geschwindigkeit arbeitet
Motortyp, Last und der Positionierung. T3: Verzdgerungszeit [s] -+ Zeit vom Beginn des Betriebs
Referenzwert fiir die Einschwingzeit: max. 0,15 s mit konstanter Geschwindigkeit bis zum Stopp
Der folgende Wert wird fir diese Berechnung verwendet. T4: Ausregelzeit [s] -+ Zeit bis zum Abschluss der

T4 =0,15[s] Positionierung

Berechnungsbeispiel)
T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.

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)
B \Y - 100

T2

=1,98[s]
T4=0,15[s]

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.
T=T1+T2+T3+T4=0,02+1,98+0,02+0,15 = 2,17 [s]
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell EQY25HB-200 gewéhlt werden.
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Auswahlverfahren

@-Actuator [ Einfache Bedienung |

Modellauswahl Serie E Q YDH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Positionieranwendung

Uberpriifen Sie die
Einschaltdauer.

eI

+ Die Einschaltdauer bezeichnet den Verhaltniswert der Betriebsdauer in einem Zyklus.

= Em

Uberpriifen Sie die
Schubkraft.

= Em)

Zuléssige Seitenlast am

Kolbenstangenende priifen.

Auswahlbeispiel

O
2

E::I:I:;jn- ®Montagebedingung: horizontal (Schubanwendung) eEinschaltdauer: 15 [%] Attachment
gen e Gewicht des Anbauteils: 0,2 [kq] ®Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
e Schubkraft: 100 [N] eHub: 200 [mm] A\ <
.. Schubbetrieb
m Uberpriifen Sie die Einschaltdauer.
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer>
Waéhlen Sie die [Schubkraft] aus der Einschaltdauer aus und beziehen Sie sich dabei / EY \
auf die Umrechnungstabelle fir das Verhaltnis von Schubkraft und Einschaltdauer. s ’ \ /
Auswabhlbeispiel) ‘é
Auf der Grundlage der nachfolgenden Tabelle ergibt sich Folgendes: o Zeit
eEinschaltdauer: 15 [%] A
Der Sollwert fiir die Schubkraft betragt 50 [%].
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer> B
(EQY25/Batterieloser Absolut-Encoder)
Umgebungs- | Einstellwert der | Einschaltdauer Kontinuierliche Einschaltdauer = A/B x 100 [%] |
temperatur | Schubkraft (%) [%] Schubzeit [min]
Max. 40 °C Max. 50 100 —
# [Schubkraft-Sollwert] ist eine Schrittdaten-Eingabe des Controllers.
# [Kontinuierliche Schubzeit] ist die Zeit, wahrend der Antrieb 500
kontinuierlich schieben kann.
// Steigung 3:
. 400 4 EQY25C g
XD Uverpriifen Sie die Schubkraft. / Steigung 6:
<Diagramm der Kraftumwandlung> Z 300 EQY258 n
Wéhlen Sie ein Modell auf der Grundlage des Sollwerts fiir die Schubkraft und der | % ./ / Steigung 12:
Kraft, und beziehen Sie sich dabei auf das Kraftumwandlungsdiagramm. 2 200 : P EQY25A
Auswahlbeispiel) 1 _/} ~Steigung 20;
Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, 100 Max. -_/ [ SR
e Schubkraft: 100 [N] iz % bf/
® Schubkraft-Sollwert: 40 [%] 10 20 30 40 50 60 70 80 90
Das Modell EQY25DHB kann voriibergehend als mdgliches Modell gewéhlt werden. Einstellwert der Schubkraft (%)
.. . . <Diagramm der Kraftumwandlung>
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende priifen. (EQY250IH/Schrittmotor)
<Diagramm der zulédssigen Seitenlast am Kolbenstangenende>
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende des Antriebs bestétigen:
Das Modell EQY25, das vorubergehend unter Bezugnahme auf das 100
Diagramm der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende
ausgewahlt wurde.
Auswahlbeispiel) —
Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, uz__ 10 EQY32
*Gewicht des Anbauteils: 0,2 [kg] = 2 [N] % ~—
eProdukthub: 200 [mm] S
Die Seitenlast am Kolbenstangenende liegt im zuldssigen Bereich. EQY25 —
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das
Modell EQY25DHB-200 gewahlt werden. 1 b
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

<Diagramm der zuléssigen Seitenlast am

Kolbenstangenende>
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQY_IH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindi gkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung) - viefoigenden Diagramme zeigen die Werte, wenn die exterme Filhrung n Verbindung vervendet wird.

EQY25HH
Horizontal/Spindelsteigung 20 Vertikal/Spindelsteigung 20
9 T 215 T
8 ~ 3000 mm/s? 3000 mm/s?
7 ~ — 2 -
3 S<o 2 SN
= 6 ~ g 15 So
= 5 ~— S So = ! S So
o ~ &
(_tg g 10000 mm/s? \ ; % 1 5000 mm/s2 ~:
N — =
z 2 0 2 o5
1
0 0
0 200 400 600 800 1000 0 200 400 600 800 1000
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQY25LHA
Horizontal/Spindelsteigung 12 Vertikal/Spindelsteigung 12
35 9 ‘ ‘
30 _ 8 <. \ \
D osp=s=r===m===n__ 3000 mm/s2 2 ; NS~ 3000 mm/s?
z 20 aL -< = 5 SCENE
. ~ = -~
g 15 ~r< 3 4 5000 mm/s? L e =<
E| 10 3 = g 3 =T ~
5 NS Z 2 =
=z ~
5 10000 mns? N 1
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQY25[ IHB
Horizontal/Spindelsteigung 6 Vertikal/Spindelsteigung 6
70 ‘ 25
60 ‘ = 20
B s0 e mm/s? 2
; 40 = % 15 ---.~~.~~ 3000Illlllll°°
;é 30 = > LS g 10 \~./~ ~
3 N s =
5 20 \*\u‘ g Ssao
~ = /a2 -~
10 10000 mm/s? NI 5 PO
0 \ \1 0 ‘ —
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
EQY25LIHC
Horizontal/Spindelsteigung 3 Vertikal/Spindelsteigung 3
120 40
100 gg
2 80 2 5 BN 3000 mm/s?
SN ittty M==~. 3000 mm/s? z RN T
60 S = 20 S
B 4 Bl g 15 5000 mm/s L
& 40 ~— R 2 <
5 I il z S
=z 20 10000 mm/s ~—— ~3 5 —~ ~ o
0 ‘ \I 0
0 50 100 150 200 250 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
35
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@-Actuator (Einfache Bedienung ]

Typenauswahl Serie E Q YDH

Geschwindi gkeits-Nutzlast-Diagramm (Flihrung) - viefoigenden Diagramme zeigen die Werte, wenn die exterme Filhrung n Verbindung vervendet wird.

Horizontal/Spindelsteigung 24 Vertikal/Spindelsteigung 24
40 4 I
35 _ 35 3000 mm/s? -
B 30 = g s h
= 25 S 3000 mm/s? = 25 N
= 2 ~] %2 3
@ T~ @ \
3 15 S o S 15 \
N So = 2 S,
S 10 ~d =z 1 5000 mm/s A
z ~ | \
5 10000 mm/s? ~S 0,5
0 | bl 0 ‘
0 200 400 600 800 1000 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
Horizontal/Spindelsteigung 16 Vertikal/Spindelsteigung 16
60 ‘ ‘ 16 | |
50 < 5 E===F===f ‘ ‘
g 20 “~~‘ 3000 mm/s? 2 12 *~\ /3000 mm/s?
= e = 10 ~<
L 30 % 8 >
3 20 ~~~ L é 6 \\\ Sso
N = ~
R 10000 mm/s2” | Tl 2 a4 ~—— \‘\
T~ 2 5000 mm/s? ——
0 | | ~ 0 | \
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 0 100 200 300 400 500 600 700 800
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

Horizontal/Spindelsteigung 8 Vertikal/Spindelsteigung 8
100 | | 30 ;
90 \ \ 3000 mm/s?
S Looo
— 80 S 3000 mm/s? 5 P~
2 70 .~ '; 20 ~
z 60 s =
5 90 Sy 3 15 \\
g 40 NG I 10 5000 mm/s?
5 30 10000 mm/s? NS 2
Zz 20 i i T 5 N
10 | | X
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 0 50 100 150 200 250 300 350 400
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]

Horizontal/Spindelsteigung 4 Vertikal/Spindelsteigung 4
180 50
160 45 m====u S
140 = ‘3“; e
2 120 3000 mm/s? = S 3000 2
= 100 7 g gg \\ <2 mm/s
Z 80 S~ g 20 =13
< 60 \ S N 15— ) So
N S~ 5 5000 mm/s -
5 40 ~—— ~~_ z 10 3
Z 20 ——10000 mm/s? —a 5 e
0 ‘ 0
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
36
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@-Actuator [ Einfache Bedienung |

Serie EQY_IH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Querlast am Kolbenstangenende (Richtwert)

[Hub] = [Produkthub] + [Abstand zwischen Kolbenstangenende

und Lastschwerpunkt des Werkstiicks]

F
l Werkstuck

Lastschwerpunkt

100
= EQY320
L 10 —
pr
S F—
EQY250]
1 | ]
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

Kolbenstangenabweichung: 6 jmm]

Hub
. 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 ¥
GroBe
25 +0,3 +0,4 +0,7 +0,7 +0,9 +1,1 +1,3 +1,5 +1,7 — —
32 +0,3 +0,4 +0,7 +0,6 +0,8 +1,0 *=1,1 +1,3 +1,5 +1,7 +1,8 w

+ Angezeigt werden die Werte ohne Last.

Verdrehgenauigkeit der Kolbenstange

+0

GroBe | Verdrehgenauigkeit 0
25 +0,8°
32 +0,7°

Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fiihrung)

= Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn ein Drehmoment auf die

Kolbenstange wirkt.

Andernfalls kann die verdrehgesicherte Fihrung verformt werden, was ein fehlerhaftes
Ansprechen des Signalgebers, Spiel in der internen Fihrung bzw. einen erhéhten
Gleitwiderstand verursachen kann.

EQY250] <Grenzwerte fiir vertikal aufwarts gerichtete Schubanwendungen>
500 I Fir vertikale Lasten (aufwarts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten
I St‘eigung 3: EQY25C angegebenen Maximalwert ein und Uberschreiten wahrend des Betriebs
400 /— i nicht die Nutzlast.
= StLigung 6: EQY25B Modell EQY25 EQY32
£. 300 % i Seigng | H | A[B|C | H|A[B]|C
g 200 ' _~| _ steigung 12: EQY25A Nutzlastkg] | 1 [ 25| 5 |10 [ 2 [ 45| 9 [ 18
: | 0, O,
ol - S#igung 20: EQY25H Schubkratt 50 % 70%
— Max.
L1 P — e 504

10

20

30

40

50

Max. 50 %
60 7

0 80

Einstellwert der Schubkraft (%)

90

Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft (%)

Einschaltdauer [%]

Kontinuierliche Schubzeit [min]

Max. 40 °C Max. 50 100 —
EQY32]
800 : :
700 Steigung 4: EQY32C
_ oo Steigung 8: EQY32B
= 500 |
= 400 Steigung 16: EQiY32A
X 300 | Steigung 24: ]
200 | _EQY32H !
‘)( //
100 - |
0 Max. 30 %D’r Q Max. 70 %
10 20 30 40 50 60 70 80 90

Einstellwert der Schubkraft (%)

Umgebungstemperatur

Einstellwert der Schubkraft (%)

Einschaltdauer [%]

Kontinuierliche Schubzeit [min]

Max. 40 °C

Max. 70

100
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@-Actuator [ Einfache Bedienung |

Integrieter Controller/Kolbenstangenausfiihrung

UK
cA

Serie EQY C

H

EQY25, 32

Bestellschliissel

EQY H

o

25|D|H|B|-|50
0060 6000 00

0 GroéBe 9 Motoreinbaulage*' 9 Motorausfiihrung 0 Steigung [mm)]
25 — Oben, parallel H Batterieloser Absolut-Encoder Symbol| EQY25 EQY32
32 R Rechts, parallel (Schrittmotor 24 VDC) H 20 24
L Links, parallel A 12 16
D Axial B 6 8
Cc 3 4
9 Hub [mm)] @ Montage*2
30 30 Einbaulage des Motors
Symbol Ausfiih
bis bis P “EEiInE Parallel Axial
500 500 Gewindebohrungen beidseitig*3
| Gehauseunterseite mit Gewindebohrun, ® ®
« Einzelheiten entnehmen Sie aus der nach- useunterseite mit Gewinaebonrung
folgenden Tabelle der kompatiblen Hibe. L FuBbefestigung [ J —
F Flansch vorne+3 6 [ ) o
0 Motoroption G Kopfflansch5 @5 —
= Ohne Option D Gabelbefestigung*4 ® —
B Mit Motorbremse #1 Motoreinbaulage: Bei der parallelen Ausfiihrung stehen die Module mit den folgen-

den GréBen und Hiiben aus dem Gehause tber. Uberpriifen Sie vor der Modellaus-
wabhl, ob es mit Werkstlcken in Berihrung kommt.
-EQY25 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm

o Kolbenstangengewinde
mit Motorbremse: Hiibe 30, 50 mm

—_ Kolbenstangen-Innengewinde

Kolbenstangen-AuBBengewinde

-EQY32 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm
mit Motorbremse: Hibe 30, 50 mm

M (1 Kolbenstangenmutter ist im x2 Das Befestigungselement wird im nicht montierten Zustand mit dem Produkt geliefert.
Lieferumfang enthalten) «3 Bei horizontal freitragender Montage der Ausfliihrungen mit Flansch hinten oder Ge-
windebohrungen beidseitig ist der Antrieb innerhalb der folgenden Hubbereiche zu
9 -, verwenden.
Controller-Position -EQY25: max. 200 -EQY32: max. 100
| B | Integrierter Controller | #4 \lerwenden Sie fir die Montage der Ausflihrung mit Gabelbefestigung den Antrieb
innerhalb des folgenden Hubbereichs.
-EQY25: max. 200 -EQY32: max. 200
@ P llelei +5 Der Kopfflansch ist nicht fir EQY32 erhaltlich.
aralleleingang %6 Die Ausflihrung mit vorderem Flansch ist nicht firr die folgenden GréBen und Hibe
5 NPN geeignet.
6 PNP -EQY25 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm

mit Motorbremse: Hibe 30, 50 mm
-EQY32 Ohne Motorbremse: Hub 30 mm

mit Motorbremse: Hibe 30, 50 mm
Anwendbare Hiibe

GréBe Hub [mm]
30 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 Herstellbarer Hubbereich
25 [ J [ ] ( ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] —_ — 15 bis 400
32 [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ ] 20 bis 500

Die Signalgeber miissen separat bestellt werden. Siehe Seiten 46 bis 49 fiir Details. |
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQY[ IH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Modell EQY25[1H EQY32[1H
Hub [mm] 30 bis 400 30 bis 500
Horizontal 8 26 40 70 30 50 90 100
Nutzlast [kg]*! -
Vertikal 2 8 16 30 3 13 26 46
- Schubkraft [N]*2 *3 *4 36 bis 76 | 63 bis 122 | 126 bis 238 | 232 bis 452 | 50 bis 118 | 80 bis 189 | 156 bis 370 | 296 bis 707
% o Max. 300 30 bis 900 | 18 bis 700 | 9 bis 450 5 bis 225 | 30 bis 900 | 24 bis 800 | 12 bis 400 | 6 bis 200
£ ﬁ:;‘;:i”'"d'gke“ Hubbereich| 350 bis 400 | 30 bis 900 | 18 bis 600 | 9 bis 300 | 5 bis 150 | 30 bis 900 | 24 bis 640 | 12 bis 320 | 6 bis 160
: 450 bis 500 - —_ —_ —_ 30 bis 900 | 24 bis 640 | 12 bis 320 | 6 bis 160
3 | Max. Beschleunigung/ Horizontal 10000*1
S Verzégerung [mm/s2] Vertikal 5000%1
S | Schubgeschwindigkeit [mm/s?]*® 35 \ 30
2 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
9 | Umkehrspiel [mm]*® Max. 0,1
£ | Steigung [mm] 20 12 6 3 [ 24 [ 16 [ 8 [ 4
E StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*7 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen + Riemen (EQY[H), Kugelumlaufspindel (EQYCIDH)
Fiihrungsart Gleitlager (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
| MotorgréBe 042 [ 56,4
gg Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
ég Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
ﬁg Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
Leistungsaufnahme [W]*8 *9 Max. Leistung 86 Max. Leistung 109
& ,| Ausfiihrung*' Spannungsfreie Funktionsweise
< §| Haltekraft [N] 47 78 157 294 75 108 | 216 | 421
E.".é Leistungsaufnahme [W]*° 5 5
&=/ Versorgungsspannung [V] 24VDC +10 %

=1 Die Nutzlast ist abhangig von der Beschleunigung und der Verzégerung. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Leitfaden)“ auf den
Seiten 35 und 36.
Horizontal: Bitte verwenden Sie eine externe Fihrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1). Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatséchliche Nutzlast und die
Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach dem Zustand der externen Fihrung.
Vertikal: Wenn die Kolbenstange vertikal ausgerichtet ist oder eine radiale Last auf die Kolbenstange ausgelbt wird, verwenden Sie bitte eine externe
Fuhrung (Reibungskoeffizient: max. 0,1).
Der Maximalwert der Nutzlast. Die tatsadchliche Nutzlast und die Verfahrgeschwindigkeit &ndern sich je nach dem Zustand der externen
Fahrung.
Setzen Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungsgeschwindigkeit auf max. 10000 [mm/s2] fur die horizontale Richtung und max. 5000 [mm/s?] flr die
vertikale Richtung.
x2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt £20 % (F.S.).
+3 Die Sollwerte der Schubkraft fir EQY25[1H betragen 25 % bis 50 % und fir EQY32H 30 % bis 70 %.
Details finden Sie im ,Kraft-Umrechnungsdiagramm® auf Seite 37.
x4 Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet,
nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.
5 Die Schubgeschwindigkeit ist fest. Wird eine Last im Schubbetrieb bewegt, darf zudem die Kraft den Wert der max. vertikalen Nutzlast nicht
Uberschreiten.
#6 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb
%7 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)
=8 Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
%9 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse hinzugerechnet werden.
10 Nur mit Motorbremse

Zusatzliches Gewicht kgl
GroBe 25 32
Motorbremse/-abdeckung 0,33 | 0,65
Kolbenstangen- AuBengewinde 0,03 | 0,03
AuBengewinde Mutter 0,02 | 0,02

FuBbefestigung (2 Sets inkl. Befestigungsschraube) | 0,08 | 0,14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben)
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)
Gabelbefestigung (inkl. Pin, Sicherungsring und Befestigungsschraube) 0,16 | 0,22

0,17 | 0,20
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@-Actuator [Eintache Bedienung |

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Gewicht
Oberer Parallelschaltmotor Linke/rechte Seite
Serie EQY25 EQY32
Hub [mm] 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500

Gewicht des Produkts [kg] | 1,74 | 1,81 | 1,98 | 2,24 | 2,42 | 2,59 | 2,77 | 2,94 | 3,12 | 2,74 | 2,85 | 3,14 | 3,42 | 3,82 | 4,11 | 4,39 | 4,68 | 4,97 | 5,25 | 5,54

Axialer Motor
Serie EQY25D EQY32D

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

Gewicht des Produkis [ke] | 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

Zuséatzliches Gewicht kgl
GroBe 25 32
Motorbremse/-abdeckung 0,33 | 0,65
Kolbenstangen- AuBengewinde 0,03 | 0,03
AuBengewinde Mutter 0,02 | 0,02

FuBbefestigung (2 Sets inkl. Befestigungsschraube) | 0,08 | 0,14
Flansch vorne (inkl. Befestigungsschrauben)
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben)

0,17 | 0,20

Gabelbefestigung (inkl. Pin, Sicherungsring und

Befestigungsschraube) 016 | 0,22
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@-Actuator [Einfache Bedienung |

Serie EQY[ IH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage rechts/links

1

/R A

Axialer Motor

Stickliste Stiickliste (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben/rechts/links)
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 25 |Riemengehduse Aluminium-Druckguss|  Beschichtung
2 | Kugelumlaufspindel — 26 | Riickfiihrblech Aluminium-Druckguss|  Beschichtung
3 |Kolben Aluminiumlegierung 27 |Riemen —
4 |Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromung
5 |Faltenbalg Aluminiumlegierung Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben/rechts/links)/Riemen
6 |Lagerhalter Aluminiumlegierung Nr. GroBe Bestell-Nr.
7 | Verdrehsicherung Kunstharz 25 LE-D-19-3
8 |Buchse (Innengewinde) Automatenstahl Vernickelt 27 32 LE-D-19-4
9 |Gleitlager Lagerlegierung
10 | Lager — Ersatzteile/Schmierfett
1 Magnﬂet — Bereich Bestell-Nr.
12 | Kolbenfilhrungsbandhalterung | Rostfreier Stahl {101 mm Hub oder mehr GR-5-010 (10 G)
13 |Kolbenfiihrungsband Kunstharz 101 mm Hub oder mehr Kolbenstange GR-5-020 (20 G)
14 | Schrauben-Riemenscheibe/Nabe |Aluminiumlegierung
15 | Motor-Riemenscheibe/Nabe | Aluminiumlegierung
16 |Dichtung NBR
17 | Sicherungsring Stahl fir Feder
18 | Motoradapter Aluminiumlegierung Eloxiert
19 |Motor —
20 |Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
21 |Anschluss —
22 |Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
23 Buchse Automatenstahl Vernickelt/Kolbenstan-
(AuBengewinde) gen-AuBengewinde
24 | Sechskantmutter — Kolbenstangen-AuBengewinde
i ZS\NC
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Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessungen: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage an der Oberseite

Motoroption: mit Motorbremse
EQY22H P
32 6x MO X2
Gewindetiefe MR @ XA H9 Tiefe XA
P — —
T —— < g
R e

MD | hxx ¢ ‘

MC ;
MA ML + Hub = Eﬁ

Gegenlberliegendes Ende

[Ende Ausgangsposition]:3  Kolbenstangen- '
—— Betriebsbereich* X2 278
Ende Ausgangsposition*2 ﬁ Steckverbinder Kommunikation (Setup) (M12)
[gegentiberliegendes Ende]*3 __EI s b ¢ Paralleler I/0-Anschluss (M12)
2 Hub 2 pannungs-
> [
Schliisselweite K*4 O] versorgung ; 3
. (M12)
T oo \
w0 I = = = = . e
Oy = Eod S
i 4x01
M= Y M Gewindetiefe MR
S L B + Hub EH -
4 x 01 Gewindetiefe 7 A + Hub H Gewindetiefe C

Einbaulage des Motors
Links, parallel Rechts, parallel

f

XB_
I

7

HINY

XA | XA Ho

XX (2:1)

+#1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemafR den Bewegungsanweisungen.
Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstlicke die anderen
Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.

#2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)

#3 [] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.

+4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.

Abmessungen [mm]
Groge| HUoLe®Ch | A | B | c | D |EH|EV| H |J |K|L|M| o1 |R|s|s2| T |T2|ulcv|vV Lo Y
(mm) Ohng Motorbremsg | Mt Motorbremse
15 bis 100[136,2 [121,7
25 =o; bis400l1612 [146.7| 13 | 20 | 44 [455|MBx125| 24 | 17 14| 34 |M5x08/ 8 | 46 |58,1| 115 |113,6| 1 |66,3|57,8| 144 184 (32,2
20 bis 100[153,6 [135,1
32 7 bis500183.6 [165.1| 13 | 25 | 51 [56:5|M8x125| 31 | 22 1185 40 | M6 X1 (10| 60 (708| 142 |140,3| 2 |835(69,8| 144 189 39,1
Gehéduseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Gréfe H“t(’rz‘f:;“'c*‘ MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XxB
15 bis 39 24 32 50
40 bis 100 " "
25 [101bis124| 20 29 M5x0,8| 65 4 5
125 bis 200 59 49,5 75
201 bis 400 76 58
20 bis 39 22 36 50
40 bis 100 . "
32 [101bis124| 25 30 Mex1 | 85 5 6
125 bis 200 53 51,5 80
201 bis 500 70 60

2 SVC 42
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Serie EQY[ IH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

25
EQY 32 DH
6 x MO
Motoroption: Gewindetiefe MR @ XA H9 Tiefe XA
mit Motorbremse - .
éi _c- & 3 = - - = O ) i ‘b‘
g | o
o MD | N XX
MC
X2 MA ML + Hub

Gegeniberliegendes Ende
[Ende Ausgangsposition]*3 Kolbenstangen-

Betriebsbereich*! .
Ende Ausgangsposition*2 H Gewindetiofe C
(] H 3 ewinaetieie
Steckverbinder Kommunikation (Setup) (M12) [gegendiberliegendes Ende]
‘ 2 Hub 2 4 x O1
Spannungs- [ & Schlusselweite K*4 Gewindetiefe 7
versorgung . E a
(M12) ‘ 1 ]
= - - = E ° - >
ot
L B + Hub X2 ) ot M
278 A + Hub EH
v Paralleler I/0O-Anschluss (M12) S
/_
QI E=FES ‘g}}
XA XA H9
XX (2:1)
1 Der Bewegungsbereich der Kolbenstange gemaB den Bewegungsanweisungen.
Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke die anderen
Werkstlicke oder Anlagenteile im Umfeld der Kolbenstange sich nicht behindert.
#2 Zeigt die werkseitig voreingestellte Ausgangsposition an (0 mm)
#3 [ ] bezieht sich auf die Anderung der Drehrichtungsreferenz.
#4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes ist je nach Produkt unterschiedlich.
Abmessungen [mm]
.~ | Hubbereich A X2
GroBe
(mm) Ohne Motorbremse | M Motorbremse £ o E) =Y i R R Ohne Motorbremse | Mi Motorbremse .
15 bis 100 | 243,4 283,4 |102,9
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 bis 400 | 268,4 308,4 |127,9
20 bis 100| 257,8 | 302,8 |116,3
32 - 13| 25 | 51 56,5 |M8x125| 31 | 22 [18,5 | 40 (M6x1| 10 | 60 |61 1 169,8 123 168 83,8
101 bis 500 | 287,8 | 332,8 [146,3
Gehauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
Groe H”t(’m:?mh MA | MC | MD | MH | ML | MO | MR | XA | XB
15 bis 39 24 32
- 50
40 bis 100
: 42 41
25| 101 bis124| 20 29 M5x0,8| 6,5 4 5
125 bis 200 59 49,5 75
201 bis 400 76 58
20 bis 39 22 36
- 50
40 bis 100 36 43
32 | 101 bis 124 25 30 M6 x 1 8,5 5 6
125 bis 200 53 51,5 80
201 bis 500 70 60
43

O
2



@-Actuator [Eintache Bedienung ]

Integrierter Controller/Kolbenstangenausfiihrung Serie E Q YDH

Abmessungen
—
H
L 25 A
End-AuBengewinde: EQY:‘,’2 OH B -CCM
= L C
E S
[a] I
Q  I—
Schlisselweite B1
Schlisselweite K
H1
C1
L2
L1
End-AuBengewinde [mm]
Gz 20| e 21 L o = e L + Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement
entnehmen Sie dem Web-Katalog.
25 22 205 | 20 8 17 | 38 235 | M14x15 + Beachten Sie den Abschnitt ,Produktspezifische Sicherheitshinweise”
32 22 205 | 25 8 22 | 42 35 | M14x15 (,Handhabung") im Web-Katalog, wenn Sie
« Die Abmessung L1 entspricht der Referenzposition_ An dieser Endblefestigungselemente wie z. B. Kniehebel oder Werkstlicke
Position, 2 mm am Ende. montieren.
H
F . . 25, A
uBbefestigung: EQY 32H B-IZHZIDL
C

QI a
LT ]@

LL
N LG
- In; >
- -
5| ——Ea% 3
X |Y Y [:X LX
LS + Hub LZ 4xQ LD
A + Hub
Montage nach auBBen
_ i
n!
Beiliegende Teile ]
- FuBbefestigung [Eies e
- Gehauseschraube x| |y
. LS + Hub LSt
FuBbefestigung [mm]
GroBe H“‘zm:‘)*"’h A | LS [LSi|LL|LD|LG|LH|LT|LX|LY |LZ| X |Y
30 bis 100 | 142,3 | 104,5
25 198| 84|66 | 35| 30 |26 | 57 |515| 71 [11,2]| 58

101 bis 400 | 167,3 | 129,5

30 bis 100 | 160,8 | 119,1
32 . 19211,3| 6,6 | 4 36 |32 | 76 [61,5| 90 |11,2| 7
101 bis 500 | 190,8 | 149,1
Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
+ Die Abmessung A entspricht der Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.

+ Wenn der Motor in paralleler Bauart rechts oder links montiert ist, muss das kopfseitige Befestigungselement nach auf3en montiert werden.
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Serie EQYLIH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen

H H
) 25 A . . 25, A
Flansch vorn: EQY32 OH B -O00F Flansch hinten: EQY 32 H B-DEIDG
C C
|\ @ © © I
LL N
| ® : ; L |
@ | © 2@ | ©
1 = E K\ = E N
- doMIC] T© © |
FT FX ET
Fz dx O FD FX 4x@ FD
FZ —
« Fir die EQY32 gibt es keinen Flansch hinten. Beiliegende Teile
- Flansch
- Geh&useschraube
Flansch vorn/hinten [mm]
GroBe | FD | FT |FV |FX | FZ |[LL | M
25 | 55| 8 |48 | 56 | 65 | 65| 34
32 55| 8 54 | 62 | 72 |10,5| 40
Material: Stahl (Vernickelt)
H
. . 25 ,A
Gabelbefestigung: EQY 32 H B -JO0D
C
m a
o o
= all @ CD Bohrung
L F & H10 Achse d9
— . s
e -
z ml
CX oz cu
CZ35s L CW| | RR
CL + Hub
A + Hub Beiliegende Teile

Die Modelle und Abmessungen des
Montagebligels und des Eingelenkblgels
entnehmen Sie bitte dem Webkatalog der
Serie LEY.

45

- Gabelbefestigung

- Gehé&useschraube

- Bolzen flr Gabelbefestigung
- Sicherungsringe

= Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.

Gabelbefestigung [mm]

Groe ”“*[’mj’w“ A cL |cpo|ct|culcw|cx|cz| L [RR
30 bis 100 | 166,2 156,2

25 101 bis 200| 1912 1812 10 5 14 | 20 18 | 36 [14,5] 10
30 bis 100 | 185,6 175,6

32 101 bis 200] 215.6 205.6 10 6 14 | 22 | 18 | 36 [18,5| 10

Material: Gusseisen (Beschichtung)

+ Die MaBe A und CL beziehen sich auf das Geréat in der urspriinglichen Position. In dieser Position, 2 mm am Ende.
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Kolbenstangenausfiihrung/serie EQY[ |H
Signalgebermontage

Korrekte Signalgebermontage-Position

Verwendbarer Signalgeber: D-M9L](V), D-M9LIE(V), D-M9L1W(V), D-M9LIA(V)

Kolbenstangen-Betriebsbereich

(E) Hub (E)
a
T T .
‘ E—— e ————
A % Schalter: nach links iB EQY25, 32
——te ——EEE'E
c Schalter: nach rechts D ’ ) Signalgeberbefestigungsnut
[mm]
Signalgeber-Position Abstand zur " :
GroBe Hubbereich Montage nach links Montage nach rechts Ausgangsposition | Betriebsbereich
A B C D E —
30 bis 100 27 39
25 105 bis 400 52 62,5 64 50,5 @) 4,2
30 bis 100 30,5 42,5
32 105 bis 500 60,5 =2 725 53,5 @ 49

+ Die in obiger Tabelle genannten Werte sind Richtwerte bei der Montage der Signalgeber fur die Hubenderfassung.
Uberprifen Sie vor der endgliltigen Einstellung des Signalgebers zunachst die Betriebsbedingungen.

= Signalgeber und Motor kénnen nicht auf derselben Seite montiert werden.
+ Die Angaben zum Betriebsbereich sind Richtwerte einschlieBlich Hysterese, fiir die keine Gewahrleistung tbernommen wird (Streuung etwa+30 %). Der

Wert kann je nach Umgebungsbedingungen erheblich abweichen.

Signalgebermontage

Anzugsdrehmoment
fir Signalgeber-Befestigungsschraube [nm)
Signalgebermodell Anzugsdrehmoment
D-M9L](V)
D-MOLIE(V) 0,05 bis 0,15
D-MOLIW(V)
D-M9IA(V) 0,05 bis 0,10

= Verwenden Sie zum Festziehen der Signalgeber-

Nioh re;s;:hr:?uben:rclaher Befestigungsschraube (im Lieferumfang des Signal-
(Nicht als Zubehor enthalten) gebers enthalten) einen Feinschraubendreher mit
%‘5\&% einem Griffdurchmesser von ca. 5 bis 6 mm.
)
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Elektronischer Signalgeber
Direktmontageausfuhrung

D-M9N(V)/D-M9P(V)/D-MIB(V)

Eingegossenes Kabel

® 2-Draht-Ausfiihrung mit
reduziertem max. Strom
(2,5 bis 40 mA).

@ Standardmé&Big werden
flexible Kabel verwendet.

S /

—

AAchtung

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt

C€ &k

Weitere Details zu Produkten, die
internationalen Standards entsprechen,

Technische Daten Signhalgeber finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9[], D-M9L1V (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-MON | D-MONV | D-M9P | D-M9PV | D-M9B | D-M9BV
Abgang elekirischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 \VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —
Betriebsspannung| 28 VDC oder weniger | — 24 VDC (10 bis 28 VDC)
Arbeitsstrom max. 40 mA 2,5 bis 40 mA
Interner Spannungsabfall| 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA) 4V oder weniger
Kriechstrom 100 uA oder weniger bei 24 VDC 0,8 mA oder weniger
Betriebsanzeige EIN: rote LED leuchtet.

Standard CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MON(V) | D-M9P(V) | D-M9B(V)
Mantel AuBen-Q [mm] 02,6
. Anzahl der Ademn 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter =
Litzen-Durchmesser [mm] @ 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

finden Sie im WEB-Katalog.

+ Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

werden. Gewicht [l
Signalgebermodell D-MON(V) |  D-M9P(V) D-M9B(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9oU] D-M9OL1V
. j
(aV) I -
Q —~
S . ———=————-—- & 8 6 Empflndllchste Position
T g
6 | Empfindlichste Position g Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schlitz
S Betrigbsanzeige
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L % 2 7,5 0,3
Gewindestift mit Schiitz (Kegelkuppe) 8 /
) : 26 - IR
w0 Betriebsanzei ol
3| o > o 15,9 Q
RN mo R « 195 N
@=cd o) ’
22,8
' ©
Eﬁ o [1]8
[
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Elektronischer Signalgeber (Offner)
Direktmontageausfuhrung

D-M9NE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V)

Weitere Details zu Produkten, die

Eingegossenes Kabel

® Das Ausgangssignal ist
eingeschaltet, wenn der
Signalgeber nicht betétigt ist.

@ Einsetzbar in allen Serie, in
denen auch der D-M9
verwendbar ist.

A\Achtung
\ Sicherheitshinweise |
Befestigen Sie den Signalgeber mit der am

Technische Daten Signalgeber

(

UK
CA

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9CIE, D-M9LCIEV (mit Betriebsanzeige

Signalgebermodell | D-MONE |D-MONEV| D-M9PE | D-M9PEV | D-M9BE |D-M9BEV
Abgang elektrischer Anschluss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5, 12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung

28 VDC oder weniger | —

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall| 0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V

bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,

8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

EIN: rote LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen 6lbestédndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) [ D-M9BE(V)

Mantel AuBen-@ [mm] 2,6

) Anzahl der Adem 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)

Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Eftektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter -

Litzen-Durchmesser [mm] 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

*

finden Sie im WEB-Katalog.

Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers

= Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

G_ehéuse angebra_lchte_n S_chraube. Wird Gewicht (ql
eine andere als die mitgelieferte Schraube m—
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden. Signalgebermodell D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0,5m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M)*! 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (2)*1 68 63
+1 Die Optionen 1 m und 5 m werden bei Eingang der Bestellung produziert.
Abmessungen [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
i
© ﬂ_J:u:;:
Qi ©|
Q o . DT
_ — R e 8 6 l Empfindlichste Position
™ - N 3
6_| Empfindiichste Position | Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schiitz
8 . ’
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L 8 Betnebsanzelge 75 03
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) g =T
o
© Betriebsanzsige @26 T SR O
3| o S © 15,9 |
Sl Y] ) N D Y] Py <
B—t——¢— ‘
22,8 e N
Ej’ “ :
TS =2
L
i
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Elektronischer Signalgeber mit 2-farbiger Anzeige,

Direktmontageausfuhrung

D-MONW(V)/D-MPW(V)/D-MIBW(V)V

Eingegossenes Kabel

@ 2-Draht-Ausfiihrung mit reduziertem
max. Strom (2,5 bis 40 mA).

@ StandardméBig werden flexible
Kabel verwendet.

@ Die optimale Schaltposition kann
anhand der Farbe der leuchtenden
LED bestimmt werden.

(Rot — Griin < Rot)

e s P

—

'/./,

AAchtung

Befestigen Sie den Signalgeber mit der am
Gehause angebrachten Schraube. Wird
eine andere als die mitgelieferte Schraube
benutzt, kann der Signalgeber beschadigt
werden.

Technische Daten Signalgeber

(

UK
CA

Weitere Details zu Produkten, die

internationalen Standards entsprechen,
finden Sie auf der Website von SMC.

SPS: Speicherprogrammierbare Steuerung

D-M9[C1W, D-M9L WV (mit Betriebsanzeige)

Signalgebermodell | D-MONW |D-M9NWV| D-M9PW |D-M9PWV| D-M9BW |D-M9BWV
Abgang elektrischer Anschiuss Axial Senkrecht Axial Senkrecht Axial Senkrecht
Art der Verdrahtung 3-Draht-System 2-Draht
Ausgangstyp NPN | PNP —
Anwendung IC-Steuerung, Relais, SPS 24 VDC, Relais, SPS
Versorgungsspannung 5,12,24 VDC (4,5 bis 28 V) —
Stromaufnahme 10 mA oder weniger —

Betriebsspannung

28 VDC oder weniger |

24 VDC (10 bis 28 VDC)

Arbeitsstrom

max. 40 mA

2,5 bis 40 mA

Interner Spannungsabfall

0,8 V oder weniger bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)

4V oder weniger

Kriechstrom

100 uA oder weniger bei 24 VDC

0,8 mA oder weniger

Betriebsanzeige

Betriebsbereich
Geeigneter Betriebsbereich

Rote LED leuchtet.
Griine

LED leuchtet.

Standard

CE/UKCA-Kennzeichnung, RoHS

Technische Daten des flexiblen élbestdndigen Anschlusskabels

Signalgebermodell D-MONW(V) | D-MOPW(V) [ D-M9BW(V)
Mantel AuBen-@ [mm] J2,6
) Anzahl der Adern 3-Draht (braun/blau/schwarz) 2-Draht (braun/blau)
Einzelader
AuBen-@ [mm] 0,88
. Effektiver Querschnitt [mm?] 0,15
Leiter :
Litzen-Durchmesser [mm] @ 0,05
Kleinster Biegeradius [mm] (Richtwerte) 17

= Weitere Einzelheiten zu den gemeinsamen Spezifikationen des elektronischen Signalgebers
finden Sie im WEB-Katalog.
= Weitere Einzelheiten zur Anschlusskabelldnge finden Sie im WEB-Katalog.

Gewicht (9]
Signalgebermodell D-MONW(V) | D-M9PW(V) D-M9BW(V)
0,5 m (—) 8 7
Anschluss- 1 m (M) 14 13
kabellange 3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Abmessungen [mm]
D-M9oLIW D-M9C 1wV
. j
[aV) I _
Q ]
R e | e ] 6 | Empfindlichste Position
%J B ) ) . )
6 | Empfindlichste Position 5 Befestigungsschraube M2,5 x 4 L Gewindestift mit Schlitz
8 Betriebsanzeige
Befestigungsschraube M2,5 x 4 L 2 o 75 03
Gewindestift mit Schlitz (Kegelkuppe) 8 /
926 2 G
© Betriebsanzeige 5 RS
@ 15,9 Q)
@) o || s] )
Sy o / m R « 195 N
MH%"TZ
22,8
H ©
Ei 0 [
(e}
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Kolbenstangenausfiihrung/serie EQY[ 1H
Integrierter Controller Elektrischer Antrieb
Produktspezifische Sicherheitshinweise 1

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.
Fir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,Sicherheitshinweise zur

Handhabung von SMC-Produkten” und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

] Auswahl/Konstruktion \

| Handhabung

AWarnung

1. Wenden Sie keine Last an, die die Spezifikationsgren-
zen Uberschreitet.
Waéhlen Sie einen geeigneten Antrieb anhand der Nutzlast
und der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende aus.
Wird die Kolbenstange mit einer Last beaufschlagt, die Uber
die Spezifikationsgrenzen hinausgeht, kann es zu Spiel in den
gleitenden Teilen der Kolbenstange, einer verminderten
Genauigkeit usw. kommen, was sich negativ auf den Betrieb
und die Lebensdauer des Produkts auswirkt.

2. Verwenden Sie das Produkt nicht fiir Anwendungen, in
denen es liberméBigen externen Kraften oder StéBen
ausgesetzt ist.

Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen.

| Handhabung

A\ Achtung

1. OUT-Signal

1) Positionierbetrieb
Wenn das Produkt in den eingestellten Bereich des
Parameters [Ausgangsbreite des OUT-Signals] kommt, wird
das OUT-Signal auf ON geschaltet.
Anfangswert: Aus [0,50] oder hdher einstellen.

2) Schubbetrieb
Wenn die effektive Kraft den Sollwert [Schubkraft] erreicht,
schalten die Ausgdnge OUTO und OUT1, die den
befohlenen Betriebsdaten entsprechen, auf ON, um den
Schubbetrieb abzuschlieBen.

<Grenzwerte fiir vertikal aufwéarts gerichtete
Schubanwendungen>
Far vertikale Lasten (aufwarts) stellen Sie die Schubkraft auf den unten

angegebenen Maximalwert ein und Uberschreiten wéhrend des Betriebs
nicht die Nutzlast.

Modell EQY25 EQY32

Steigung H A B C H A B C

Nutzlast[kg] | 1 | 25| 5 | 10 | 2 | 45| 9 | 18

Schubkraft 50 % 70 %

ZSNC

AAchtung

2. Flir den Schubbetrieb miissen Sie das Produkt auf
[Schubbetrieb] einstellen.

Ebenso sind StéBe gegen das Werkstick wahrend des
Positioniervorgangs oder im Bereich des Positioniervorgangs
zu vermeiden. Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen.

3. Die Antriebsgeschwindigkeit zum Zeitpunkt des
Schubbetriebs ist festgelegt.

4. Die tatsachliche Geschwindigkeit dieses Antriebs
wird von der Nutzlast beeinflusst.

Beachten Sie den Abschnitt Typenauswahl im Katalog.

5. Wahrend der Riickkehr zur Ausgangsposition keine
Last, StoBeinwirkungen oder Widerstand zusétzlich
zur transportierten Last zulassen.

Eine zusétzliche Kraft bewirkt die Verschiebung der Urs-
prungsposition, da diese auf dem erkannten Motordreh-
moment basiert.

6. Die gleitenden Teile der Kolbenstange diirfen nicht
zerkratzt oder verbeult werden, indem man sie
anstoBt oder Gegenstande darauf abstellt.

Die Kolbenstange und die Flhrungsstange werden mit prazisen
Toleranzen gefertigt, sodass schon leichte Verformungen zu einer
Fehlfunktion flihren kénnen.

7.Wenn Sie eine externe Fiihrung verwenden,
schlieBen Sie diese so an, dass keine StoBe oder
Belastungen auf sie einwirken.

Verwenden Sie einen frei beweglichen Anschluss (z. B. ein
Ausgleichselement).

8. Betreiben Sie das Produkt nicht, indem Sie die
Kolbenstange fixieren und das Antriebsgehause
bewegen.

Dies wirde zu einer UbermaBigen Belastung der Kolbenstange
fihren und den Antrieb beschadigen sowie die Lebensdauer des
Produkts verkirzen.

9. Wird ein Antrieb betrieben, der auf einer Seite fixiert
und auf der anderen Seite frei ist (Gewindeboh-
rungen beidseitig oder Flansch), kann durch die am
Hubende erzeugten Vibrationen ein Biegemoment
auf den Antrieb wirken, das diesen beschadigen
kann. Verwenden Sie in einem solchen Fall ein Be-
festigungselement, um die Vibration des Antriebsge-
hduses zu unterdriicken oder verringern Sie die
Geschwindigkeit, damit der Antrieb nicht am
Hubende vibriert.

Verwenden Sie auch ein Befestigungselement, wenn Sie das
Gehaduse des Antriebs bewegen oder wenn ein Antrieb mit
Langhub horizontal montiert und an einem Ende befestigt ist.
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Kolbenstangenausfiihrung/serie EQY[ 1H
Integrierter Controller Elektrischer Antrieb
c Produktspezifische Sicherheitshinweise 2

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.
Fir Sicherheitshinweise fiir elektrische Antriebe und Signalgeber siehe ,Sicherheitshinweise zur
Handhabung von SMC-Produkten” und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

] Handhabung

A\ Achtung

10. Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht,
wenn ein Drehmoment auf die Kolbenstange wirkt.

Andernfalls kann die verdrehgesicherte FlUhrung verformt
werden, was ein fehlerhaftes Ansprechen des Signalgebers,
Spiel in der internen Flihrung bzw. einen erhdhten
Gleitwiderstand verursachen kann.

In der nachstehenden Tabelle finden Sie die ungeféhren
Werte flr den zuldssigen Bereich des Drehmoments.

Zulassiges Drehmoment EQY25 EQY32
[Nm] oder weniger 1,1 1,4

Wenn Sie ein Befestigungselement oder eine Mutter in das
Kolbenstangenende schrauben, halten Sie die Abflachungen
des Endes der ,Buchse” mit einem Schraubenschliissel fest
(die Kolbenstange sollte vollstdndig eingefahren sein).
Wenden Sie kein Anzugsdrehmoment auf die verdrehge-
sicherte Einrichtung an.

Schrau-
ben-
schlissel

11. Wenn Sie eine Schraube, ein Werkstiick oder ein
Anbauteil montieren, halten Sie die Abflachungen
des Kolbenstangenendes mit einem Schrauben-
schliissel fest, damit sich die Kolbenstange nicht
dreht. Die Schraube muss innerhalb des angege-
benen Drehmomentbereichs angezogen werden.

Andernfalls kann dies ein fehlerhaftes Ansprechen des
Signalgebers, Spiel in der internen Fihrung bzw. einen
erhéhten Gleitwiderstand verursachen.
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Schlittenausfilhrung  Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQFSLUIH/EQYLH
@-Actuator Elektrische Spezifikationen

Kompatibler Motor

Schrittmotor 24 VDC

Spannungsversorgung

24 VDC =10 %

Kompatibler Encoder

Batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten
paralleler Eingang

Anzahl der Eingédnge

3 Eingange (nicht isoliert)

Eingangsspannung

24VDC =10 %

Eingangsstrom

5 mA/Schaltkreis

Technische Daten
paralleler Ausgang

Anzahl Ausgéange

4 Ausgénge (nicht isoliert)

Lastspannung

24 VDC =10 %

Max. Laststrom

40 mA/Punkt

LED

PWR (griin), ALM (rot), OVL (orange)

Die Grundeinstellung des e-Antriebs zum Zeitpunkt der Auslieferung ab Werk ist der Modus ,Mittelstellung geschlossen*.
Um die Einstellung auf monostabilen oder bistabilen Magnetventil-Modus umzuschalten, schalten Sie den Modus mit Hilfe der Einstellungssoftware des e-

Antriebs um.
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* % % %

Verdrahtungsbeispiele

Schlittenausfilhrung  Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQFS[_ IH/EQY! |H

Die Verdrahtungsbeispiele werden unten dargestellt. Siehe die Betriebsanleitung der Serie EQFS/EQY fir Details.
Verwenden Sie das 1/0-Kabel (JX-CICI-E-[J-S) fur den Anschluss einer SPS an den parallelen 1/O-Anschluss.

Die Verdrahtung héngt vom parallelen Eingangs-/Ausgangstyp (NPN oder PNP) ab.
Die parallelen 1/0 sind nicht isoliert.

Der Erdungsanschluss der angeschlossenen SPS und anderer Ausrustungen verwendet einen gemeinsamen GND mit dem GND der
Spannungsversorgung.

Elektrisches Schaltschema

Elektrisches Schaltschema

(NPN) Spannungsversorgung 24 VDC (PNP) Spannungsversorgung 24 VDC
Paralleler I/0-Anschluss [ . Paralleler I/0-Anschluss l B
INO 1 INO 1
IN1 2 IN1 2
RESET 3 RESET 3
(ncht verwendet) icht angeschlossen 4 (nicht verwendet) nicht angeschlossen 4
ouTo 5 {Last } ouTo 5 {Cast }
ouT1 6 {Cast } ouT1 6 {Last |
ouT2 7 [Cast } ouT2 7 {Last |
ALARM 8 [Cast | ALARM f]3 {Last |
J
Spannungsversorgung Spannungsversorgung
C24V 1 c24Vv 1
M24v > M24V 2
GND 3 GND 3
LKRLS 4 LKRLS 1
]
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
INO*1 Bewegungssignal fur Ursprungsende ouTo Abfrage der Position am Ursprungsende
IN1*1 Bewegungssignal fir das entgegengesetzte Ende OUT1 Abfrage der Position am entgegengesetzten Ende
RESET Alarme zuriicksetzen ouT2 Abfrage der Zwischenposition
1 Im monostabilen Modus wird durch das Einschalten des Eingangs IN1 *ALARM*! Ausgeschaltet (OFF), wenn ein Alarm erzeugt wird

ein Befehl fir das entgegengesetzte Ende gegeben, durch das
Ausschalten des Eingangs IN 1 wird ein Befehl fiir das Ursprungsende
gegeben, und INO wird nicht verwendet.
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Schlittenausfilhrung  Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQFSLIH/EQYLIH
Einstellung der Betriebsdaten

+ Detail zur Einstellung der Betriebsdaten finden Sie in der Betriebsanleitung der Einstellungssoftware fur den e-Antrieb.

Betriebsdaten-Einstellung fiir Positionierungsanwendungen

Bei dieser Einstellung bewegt sich der Antrieb in Richtung der
Zielposition und stoppt dort.

Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und
den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte flr diesen Betrieb sind
unten angegeben.

Geschwindigkeit

Theoretische Zykluszeit

Geschuindighet
@

®

)

Zeit

Ende Ausgengspstion Gegniereends e

« Die in [J eingekreisten Positionen sind Einstellparameter.

© Beschreibung der Betriebsarten

Betriebsdaten-Einstellung fiir Schubanwendungen

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Zielposition. Wenn er diese Position
erreicht hat, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft, die unterhalb des Kraft-
Einstellwertes liegt.

Das nachfolgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte fiir diesen Betrieb sind unten angegeben.

Geschwindigkeit
Geschuindighet
s
©) OAN
Beschleunigung ;
Zeit
Frnde Ausganspeson i Gegendhetegnces e
Schub-Startposition
Kraft
Schubkraft
Zeit

# Die in [ eingekreisten Positionen sind Einstellparameter.

- Bistabiler Modus: Es ist méglich, mit zwei Eingangssignalen Fahrbefehle an das Ursprungsende und das entgegengesetzte Ende zu geben, wie wenn ein

bistabiles Magnetventil verwendet wirde.

- Monostabiler Modus: Es ist mdglich, mit einem Eingangssignal Fahrbefehle an das Ursprungsende und das entgegengesetzte Ende zu geben, wie wenn

ein monostabiles Magnetventil verwendet wirde.

- Modus Mittelstellung geschlossen: Es ist méglich, mit zwei Eingangssignalen Fahrbefehle an das Ursprungsende, das entgegengesetzte Ende und die
Zwischenposition zu geben, wie wenn ein Ventil mit geschlossener Mittelstellung verwendet wirde.

Betriebsdaten (Positionierungsanwendungen)

Betriebsdaten (Schubanwendungen)

Bezeichnung Details

Bezeichnung Details

Geschwindigkeit | Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition

Geschwindigkeit | Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition

Parameter, der festlegt, wie schnell der Antrieb die
eingestellte Geschwindigkeit erreicht. Je héher der
Einstellwert, desto schneller erreicht er die eingestell-
te Geschwindigkeit.

Beschleunigung

Parameter, der festlegt, wie schnell der Antrieb die
eingestellte Geschwindigkeit erreicht. Je héher der
Einstellwert, desto schneller erreicht er die eingestell-
te Geschwindigkeit.

Beschleunigung

Parameter, der festlegt, wie schnell der Antrieb anhélt.

Verzogerung Je héher der Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Ende Aqggangs- Zielposition des Ursprungsendes des Antriebs
position

Gegenlberlie- | Zielposition des entgegengesetzten Endes des An-
gendes Ende | triebs

O

Parameter, der festlegt, wie schnell der Antrieb anhalt.

Verzogerung Je héher der Einstellwert, desto schneller stoppt er.
Das Schubverhaltnis wird definiert.

Schubkraft Der Einstellbereich variiert je nach gewahltem elektri-
schen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung des elektri-
schen Antriebs.

Ende Au_s_gangs- Zielposition des Ursprungsendes des Antriebs
position

Gegenlberlie- | Zielposition des entgegengesetzten Endes des An-
gendes Ende | triebs

Schub-Startposition | Legt die Position fest, an der der Schubbetrieb beginnt
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Schlittenausfiihrung  Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQFS| IH/EQY! |H

Optionen

Bl Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

Controller-Einstellset JX-CT-E

Ein Set, bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-CTC-E) und

einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

#* Das Kommunikationskabel und das USB-Kabel kénnen einzeln erwor-

ben werden.

Kommunikationskabel JX-CTC-E
51 Typenschild

32

USB-Kabel LEC-W2-U

M Paralleles 1/0-Kabel
JX-CI

Anschlusstyp

Symbol|Technische Daten
S Gerade
A Rechter Winkel

Kabelldnge
1 1,5m
3 3m
5 5m
10 10 m

@Anschlusstyp: gerade

g
8"

=L

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fir JXC-CTLI-E)

Von der SMC-Webseite herunterladen:
https://www.smc.eu

Systemvoraussetzungen Hardware

[o}] Windows®10 (64 Bit), Windows®11 (64 Bit)

Kommunikationsschnittstelle [USB 2.0 Port

Anzeige 1366 x 768 oder hdher

= Windows®10 und Windows®1 1 sind registrierte Handelsmarken der Mi-

crosoft Corporation in den USA.

Bl Anschlusskabel

JX-CD|S|-E-|1|-S

(45,6) L
457 ~PIN 2 35 5
PIN 1 PF‘”;‘N34
PING PIN5
PIN7 PIN6
B-Ende
@Anschlusstyp: rechter Winkel
(36,6) L
35 +5
o B-Ende
e

# Anschlusstyp: die
rechtwinklige Ausflh-
rung kann nicht far
die parallele Ausfih-
rung verwendet

Anschlusstyp Kabelldnge
Symbol| Technische Daten 1 1,5m
S) Gerade 3 3m
A | Rechter Winkel 5 5m
10 10 m
@Anschlusstyp: gerade
(45,8) L
45 35 5
X PIN2
PIN1 o
PIN4 PIN3
A-Ende B-Ende

@Anschlusstyp: rechter Winkel

55

PIN2 PIN3
5 @
Y PIN 4

Ausfiihrung kann nicht fir die
parallele Ausfiihrung verwendet
werden.

PIN 1

werden.
PIN1 PIN8
Pin-Nr. |Kabelfarbe| Signal Bestell-Nr. Gewicht [g]
1 weil3 INO JX-CIS-E-1-S 88
2 braun IN1 JX-CIS-E-3-S 164
3 grin RESET JX-CIS-E-5-S 265
4 gelb — JX-CIS-E-10-S| 517
5 grau OouUTOo JX-CIA-E-1-S 88
6 rosa OUT1 JX-CIA-E-3-S 164
7 blau ouT2 JX-CIA-E-5-S 265
8 rot ALARM JX-CIA-E-10-S| 517
Pin-Nr. |Kabelfarbe Signal
1 braun C24V
2 weil3 M24V
3 blau oV
4 schwarz LK RLS
Bestell-Nr. Gewicht [g]
JX-CDS-E-1-S 68
JX-CDS-E-3-S 125
JX-CDS-E-5-S 200
JX-CDS-E-10-S 387
JX-CDA-E-1-S 68
JX-CDA-E-3-S 125
JX-CDA-E-5-S 200
JX-CDA-E-10-S 387

(35) L
35 +5
- T
g B-Ende
A-Ende
(@ 15) # Anschlusstyp: die rechtwinklige
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Schlittenausfilhrung  Kolbenstangenausfiihrung

Serie EQFSUH/EQYLIH
Batterieloser Absolut-Encoder —
produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siche Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften. Weitere Hinweise fiir elektrische Antriebe entneh-
men Sie den , Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-Produkten” und der ,Betriebsanleitung"” auf der SMC-Website: hitps:/lwww.sme.eu

|

Handhabung

A\ Achtung

1. In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder vorhan-

den sind, kann die Verwendung eingeschrankt sein.

Im Drehgeber wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn
der Antrieb in einer Umgebung eingesetzt wird, in der starke
Magnetfelder vorhanden sind, kann es daher zu Fehlfunktio-
nen oder Ausfallen kommen.

Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer
magnetischen Flussdichte von 13 mT oder mehr aus.

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines Druckluft-
zylinders mit Signalgeber (z. B. CDQ2-Serie) oder mehrerer elektri-
scher Antriebe nebeneinander, muss ein Abstand von 40 mm oder
mehr um den Motor eingehalten werden. Siehe die technische
Zeichnung des Antriebsmotors.

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann
nicht im schattierten Bereich installiert werden.

O

SVC

Bei der Anordnung von Antrieben

Bei Antrieben mit eingebautem Signalgeber-Magneten ist
jedoch ein Abstand von mindestens 4 0 mm zwischen den
Motoren und der Stelle, an der Magnet vorbeigefiihrt wird,
einzuhalten.

Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in
unmittelbarer Néhe der Stelle befinden, an der Magnet
vorbeigeflhrt wird.

Motor Halten Sie einen Ab-

/ stand von 40 mm
[ oder mehr ein.

Bereich des eingebauten Magneten

des e-Antriebs in Kolbenstangenaus-
fihrung (Kolben)

=

d;

Halten Sie einen
Abstand von 40 mm

p oder mehrein.
=

Bereich des eingebauten Magneten des e-Antriebs
in Schlittenausfiihrung (Schlitteneinheit)

-y
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/\ Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung”, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise mussen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

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

A Achtung:

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

/A Warnung:

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

/\ Gefahr:

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist
die Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten
festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen
Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfullung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewéhrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die
Systemkompatibilitat festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Méglichkeiten eines Gerateausfalls ausreichend
berlcksichtigen.

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

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau
einzelner Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden,
wenn die Sicherheit gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst
dann ausgefthrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts mUssen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefuhrt und die Stromversorgung abgetrennt
werden. AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fur alle
entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der
Automatisierungstechnik konstruiert und hergestellt. Fiir den Einsatz
in anderen Anwendungen oder unter den im folgenden aufgefiihrten
Bedingungen sind diese Produkte weder konstruiert, noch ausgelegt:
1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen

technischen Daten abweichen, oder Nutzung des Produkts im Freien
oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung
mit Kernenergie, Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen,
Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen, Verbrennungsanlagen,
medizinischen Geraten, Medizinprodukten oder Freizeitgeraten
eingesetzt werden oder mit Lebensmitteln und Getranken,
Notausschaltkreisen, Kupplungs- und Bremsschaltkreisen in Stanz- und
Pressanwendungen, Sicherheitsausristungen oder anderen
Anwendungen in Kontakt kommen, soweit dies nicht in der Spezifikation
zum jeweiligen Produkt in diesem Katalog ausdrtcklich als
Ausnahmeanwendung fur das jeweilige Produkt angegeben ist.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik -- Empfehlungen fur den
Einsatz von Geraten fur Leitungs- und
Steuerungssysteme.

ISO 4418: Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik.

|IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung
von Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen.

usw.

/A Achtung

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

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

Bitte kontaktieren Sie SMC damit wir lhre Spezifikation
fiir spezielle Anwendungen priifen und lhnen ein
geeignetes Produkt anbieten kénnen.

/A Achtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der
herstellenden Industrie konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fur die friedliche
Nutzung in Fertigungsunternehmen entwickelt.
Wenn Sie das Produkt in anderen Wirtschaftszweigen
verwenden mochten, mussen Sie SMC vorher informieren
und bei Bedarf entsprechende technische Daten
aushandigen oder einen gesonderten Vertrag
unterzeichnen.
Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die nachste SMC-
Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften*.

Lesen Sie diese Punkte durch und erkléren Sie lhr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften
1. Die Verwendung von SMC-Produkten in

Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.

/A Achtung

SMC-Produkte sind nicht fiir den Einsatz als Geréte im
gesetzlichen Messwesen bestimmt.

Bei den von SMC hergestellten oder vertriebenen Produkten
handelt es sich nicht um Messinstrumente, die durch
Musterzulassungsprifungen gemaB den Messgesetzen
eines jeden Landes qualifiziert wurden.

Daher kénnen SMC-Produkte nicht fur betriebliche Zwecke
oder Zulassungen verwendet werden, die den geltenden
Rechtsvorschriften fir Messungen des jeweiligen Landes
unterliegen.
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