Batterieloser C€
Absolut-Encoder

+ Siehe Seite 182 ff. flir Details.

Elektrische Antriebe

Stopp-Position moglich

Einfache Wiederaufnahme des
Betriebs 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.

ey

Kompatible Antriebe

Elektrischer Spindelantrieb serie LEF

Elektrischer Zylinder/mit Fiihrungsstange serie LEY/LEYG
Elektrischer Kompaktschlitten/
Hochpréazisionsausfiihrung serie LESYH

Elektrischer Kompaktschlitten serie LES

Greifer serie LEHF

Schwenkantrieb serie LER

Keine Batterien erforderlich -
. Schrittmotor-Controller serie JXC[] m
B iel Absolut-E d
Geringerer Battrieloser Absolu-Encoder
Wartungsaufwand

Zur Speicherung der Positionsdaten werden keine Batterien @u e Die Serien LEFS, LEFB, LEY und LEYG
in GroBe 16

verwendet. Daher missen keine Ersatzbatterien gelagert oder

leere Batterien ausgetauscht werden. . . .
® Der elektrische Kompaktschlitten in

Hochprazisionsausfiihrung der Serie LESYH

Serie LE[] % SNC

CAT.EUS100-136B-DE




Elektrische Antriebe Batterieloser Absolut-Encoder Serie LE[ |

Kompatible Antriebe

W Schlittenausfiihrung Kolbenstange Kompaktschlitten

Hochprazisi- Kompakte Ausfiihrung mit
onsausfiihrung | Ausfihrung LES | hoher Steifigkeit
LESYH LESH
Serie e ) - >;. S
Kugelumlaufspindel + | Kugelumlaufspindel +
Furikireraias Kugelumlauf- Riemen Riemen Riemen Kugelumlauf- - _
spindel ( Axial: ) ( Axial: ) spindel
Kugelumlaufspindel/ | \Kugelumlaufspinde,
Max. Geschwindigkeit*! [mm/s] 1200 1500 500 500 400 400 400
Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,015 +0,08 +0,02 +0,02 +0,01 +0,05 +0,05
Motor | Schrittmotor [ ) [ ) o o [ [ ] [ J
8 [ J
16 [ J [ J [ ] [ ] [ J
GroBe 25 [ J [ J [ ] [ ] [ J [ ] [ J
32 [ J [ [ J [ J
40 [ J [ ] [ ]
Max. Nutzlast [kg] 8 2
Die Werte in 16 15 (4) 1 35 (8) 35 (7,5) 8 (12)
Klammern gelten | GroBe | 25 30 (15) 10 70 (30) 70 (29) 12 (20) 5 (5) 12 (4)
fir die vertikale 32 50 (20) 19 80 (43) 80 (41)
BTG 40 65 (23) 90 (53) 90 (51)
8 138
16 141 141 348
Max. S[C,\'l‘]“bk’aﬂ GroBe | 25 452 452 420 180 180
32 707 707
40 1058 1058
Max. Hub [mm] [ 1200 | 2000 | 500 [ 300 [ 150 | 150 | 150
. Axial, parallel Axial, parallel | Axial, parallel | Axial, parallel | Axial, parallel | Axial, parallel
Sl G e (rechts/links) Oben (oben) (oben) (rechts/links) (rechts/links) (rechts/links)
Signalgebermontage | [ | [ | [ J \ o | [ J | |

#1 Die numerischen Werte variieren je nach Ausfiihrung des Controllers/der Endstufe, Nutzlast, Geschwindigkeit und technischen Daten.
Einzelheiten finden Sie in den Abschnitten ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)®, ,Zulassiges Moment“ und , Technische Daten“ der
einzelnen Antriebe.




Elektrische Antriebe Batterieloser Absolut-Encoder Serie LE[ |

LER
Serie
S.155
Max. Geschwindigkeit*! 420 [°/s] 100 [mm/s]
Positionierwiederholgenauigkeit +0,05 [°] (+0,08 [°])*3 +0,1 (einseitig) [mm]
Motor Schrittmotor [ ] [ J
32 [ J
GroBe 40 [ J
50 (]
Max. Massentrégheitsmoment | - ..
lkg:m?) GroBe | 50 0,13
Max. Drehmoment GréBe 50 10
[Nm]
Schwenkwinkel [°] 320
Max. Klemmkraft | . 32 120
[N] 40 180
Max. Greifhub GréBe 32 32 (64)*2
[mm] 40 40 (80)*2

#1 Die numerischen Werte variieren je nach Ausfiihrung des Controllers/der Endstufe, Nutzlast, Geschwindigkeit und
technischen Daten.
Einzelheiten finden Sie in den Abschnitten ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fihrung)®, ,Zuldssiges Moment" und
,~Technische Daten“ der einzelnen Antriebe.

#2 Die Werte in Klammern gelten fir die Langhub-Ausfihrung.

+3 Die Werte in Klammern gelten flr die Schlittengenauigkeit der Hochprézisionsausfiihrung.

Kompatibler Controller

Ausfiihrung fiir batterielosen Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Schrittmotor-Controller serie JXC[]

Schrittdaten-
Eingabe

Mit direktem Eingang

EtherCAT. — | Ethen'et/IP

Devicei'et | @ I0-Link | CC-rink
, Lo

b ]

JXC51

JXC61 JXCD1 JXCLA1 JXCM1




Schrittmotor-Controller Serie JXCLI

Schrittdaten-Eingabe serie JXC51/61

S.165

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit

O ,,Easy-Mode* fiir einfache Einstellung
Fir den sofortigen Einsatz wéahlen Sie den ,,Easy-Mode*

<Bei verwendung eines PCs>
Controller-Software

File(F?

Edit  Gomm

Setting

JXC51/61

® Schrittdaten, Testbetrieb, JOG-
Modus und Verfahren mit
konstanter Geschwindigkeit

kénnen Uber eine Maske : 3
eingestellt und betéatigt werden.

Einstellung von
JOG-Modus und
Geschwindigkeit

<Bei Verwendung einer Teaching Box>

® Die einfache Maske ohne
Scrollfunktion ermdglicht eine
einfache Einstellung und Bedienung.

® Wahlen Sie ein Symbol im ersten
Bildschirm, um eine Funktion
auszuwahlen.

ig1 ~1 ‘ RTN ORIG|  Stop -

Step No Position Speed Forcs --{ JOG-Modus

W p o m B mms @ %

Stat _ _

[ aceroe [ [ o> [l ISEonn ---(Test starten)
Wo. | Wove M"\'Ep'j: """"""""

5.00
10,00
20.00
30.00
40.00
50,00
60,00

| __( Schrittdaten-
Einstellung

Bewegen mit konstanter

Geschwindigkeit

T—%

® Stellen Sie die
Schrittdaten ein
und Uberprifen
Sie diese in einer
weiteren Maske.

D A J
{l| 2 Bidschirm AE_RAMJ Sa7 J o= 19 2. Bildschirm
Schritte Achse 1 0 d4b Anzeige Achse 1
Eingabe.l//O o | Eingabe 1
Position [ 123.45 mm Position  12.34 mm
Sﬁ%ﬁgken L, 100 mm/ﬁ:‘ Geschwindigkeit 10 mm/s

Nach der Eingabe der Werte kdnnen diese
durch Driicken von ,SET* {ibernommen werden.

: Der Betriebsstatus
kann tberprift werden.

Schritte
Eingabe

___________________________________

Achse 1

___________________________________

Schritte Achse 1
o Die Dateneinsteliung kann erfolgen, | Eingabe 0
indem die Position und die :"ﬁaé}{i'é}]""'é'd:aa mm
Geschwindigkeit eingegeben werden. |\ Geschwindgigeit 200 mmy/s |
(Andere Bedingungen sind voreingestellt,) Lo===ozoooocmeoeoeeoooooeooeoo

N




Schrittmotor-Controller Serie JXCLI

©,,Normal Mode*“ fiir detaillierte Einstellung

Waéhlen Sie ,,Normal Mode“, wenn eine detaillierte Einstellung benétigt wird.

® Die Schrittdaten kénnen im Detail eingestellt werden. ~ ® JOG und Bewegung mit konstanter Geschwindigkeit, Ruckkehr zur
o Signale und Klemmenstatus kénnen Gberwacht werden.  Ausgangsposition, Testlauf und Test der erzwungenen Ausgabe
o Einstellung der Parameter kénnen ausgefihrt werden.

<Bei Verwendung eines PCs> ——
Controller-Software S e e e

[ /s | / / H
1 -0

® Schrittdaten, Parameter,
Uberwachung, Teaching usw. now
werden in verschiedenen [-biresoiete 50 im0 ot aono
Fenstern angezeigt. e

Schrittdaten
e Parameter
Uberwachung Teaching
Menu Achse 1
:
® Verschiedene Schrittdaten kdnnenin | Parameter Schritte  Achse 1 |
der Teaching Box gespeichert und an | Test Eingabe A(Test DRV Achse 1
den Controller Gbertragen werden. - 0 | Eingabe 1 T
e Kontinuierlicher Testbetrieb mit bis " Bewegungsart MOD Y| position 123.45 mm B“Sgsasgsa z6ige Ac SAe
zu 5 Schrittdaten. Schrittdaten Stopp SVREE .]]
Einstellmaske
Teaching-Box-Maske ' Test-Maske SETON[ ] v
...... ———
@ Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten, ST

Test, Uberwachung usw.) kdnnen aus
dem Hauptmeni gewahlt werden.

e A
Antrieb und Controller werden als Paket geliefert (Komponenten kénnen auch separat bestellt werden.)
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.
<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>
(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese Nummer muss mit der des Controllers {bereinstimmen.
(2 Uberpriifen Sie, ob die 1/0-Konfiguration iibereinstimmt (NPN oder PNP).

Antrieb . Controller —
, /’v | \\
P -
LEFS16EA-400 {mﬂ-_m mnj
o
25 SMCJapaN y ® 5
- J

O
2



Schrittmotor-Controller Serie JXCL]

Bezeichnung

Schrittdaten und Parametereinstellung

| Schrittdaten-Eingabe JXC51/61

¢ Eingabe Uber Controller-Einstellungssoftware (PC)
* Eingabe Uber Teaching Box

Positionseinstellung der Schrittdaten

¢ Eingabe eines numerischen Wertes
 Direktes Teaching
* JOG-Teaching

* Numerische Werteingabe Uber die Controller-Einstellsoftware (PC) oder die Teaching Box

Anzahl der Schrittdaten

64 Punkte

Fahrbefehl (I//O-Signal)

Schritt-Nr. [IN*]-Eingang = [DRIVE]-Eingang

Abschlusssignal

INP-Ausgang

Einstellparameter

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Normal-Mode

Easy-Mode Schrittdaten-
Bezeichnun Inhalt :
9 Eingabe JXC51/61
Bewegungsart MOD Auswahl ,absolute Position“ und ,relative Position“ A [ ) ([ ] Eingestellt auf ABS/INC
Geschwindigkeit Verfahrgeschwindigkeit (] [ ] (] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
-, [Position]: Zielposition Einstellung in Einheiten
e [Schieben]: Schub-Startposition ° o ° von 0,01 mm
Beschleunigung/Verzogerung | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegung (] [ ] (] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
:"h’i“ﬁate"' Schubkraft Krafteinsatz wihrend des Schubbetriebs ® ® ® Einstellung in Einheiten von 1 %
instellung
(Auszug) Trigger LV Schwellenwert der Zielkraft wéhrend des Vorschubbetriebs A [ ] [ Einstellung in Einheiten von 1 %
Schubgeschwindigkeit | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs A o o Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
Stellkraft Kraft wahrend des Positionierbetriebs A o o Auf 100 % eingestellt
Bereichsausgang Bedingungen fiir Einschaltung des Bereichsausgangssignals A o o Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
- [Position]: Abstand zur Zielposition Einstellung auf 0,5 mm oder
LGl [Schieben]: Umfang der Bewegung beim Schieben o o ® mehr (Einheiten: 0,01 mm)
Hub (+) + seitliche Positionsbegrenzung X X o Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
. Hub (-) - seitliche Positionsbegrenzung X X [ ) Einstellung in Einheiten von 0,01 mm
Parameterein-
stellung (Aus- Richtung Ausgangsposition | Richtung der Rickkehr zur Ausgangsposition kann eingestellt werden. X X ([ J Kompatibel
2ug) Geschwindigkeit Ausgangsposition | Geschwindigkeit bei der Riickkehr zur Ausgangsposition X X [ ] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s
AUSGANGSPOSITIONBESCHL. | Beschleunigung bei der Rilckkehr zur Ausgangsposition X X (] Einstellung in Einheiten von 1 mm/s?
Der Dauerbetrieb mit der eingestellten
JOG [ ] [ ) [ ] Geschwindigkeit kann getestet werden,
wahrend der Schalter gedrickt wird.
Der Betrieb kann mit dem eingestellten
BEWEGEN X [ ) [ ] Abstand und der Geschwindigkeit von der
Test akiuellen Postion aus getestet werden.
Zuriick zur Ausgangsposition (] [ J ([ J Kompatibel
Verwendung der angegebenen (] :
SR Schrittdaten ® o (Kontinuierlicher Betrieh) Kompatibel
Ausgang steuern ON/OFF der Ausgangsklemme kann getestet werden. X X o Kompatibel
" Die aktuelle Position, die Geschwindigkeit,
Uberw. DRV die Kraft und die angegebenen Schrittda- (] [ ] (] Kompatibel
. ten kénnen iiberwacht werden.
Anzeige
Uberw. INJOUT Der aktuelle ONIOFF:Status der Ein-/Aus- X X ° Kompatibel
gangsklemme kann iiberwacht werden.
ALM Status Der aktuell generierte Alarm kann bestétigt werden. [ ] [ ) [ ] Kompatibel
ALARM-Protokollaufzeichnung | In der Vergangenheit generierte Alarme konnen bestatigt werden. X X ([ J Kompatibel
Schrittdaten und Parameter kon-
Datei Speichern/Laden nen gespeichert, weitergeleitet X X (] Kompatibel
und geldscht werden.
Sonstiges Sprache Kann auf Japanisch oder Englisch umgestellt werden ([ J o ([ J Kompatibel
A ¥, Kann eingestellt werden ab TB Ver. 2.xx (Die Versionsinformationen werden auf dem Startbildschirm angezeigt.)
5

SVC
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Schrittmotor-Controller Serie JXCLI

Feldbussystem

EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/
DeviceNet™/IO-Link/CC-Link
Schrittmotor-Controller/serie JXCL]

EtherCAT. Ethen'et/IP 3%%%’# Devicei'et @ IO-Link CCink

!!

‘/
JXCET1 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
©Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen ©Daisy Chain Verdrahtungsschema
Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Es stehen zwei Kommunikationsanschllsse zur Verfigung.
Verwendung der voreingestellten Schrittdaten im Controller. + Bei der Ausfiihrung DeviceNet™ und Ausfihrung CC-Link kann die
Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit durchschleifende Verdrahtung mit einem Abzweigstecker hergestellt werden.
Werten wie Position und Geschwindigkeit von einer + Bei 10-Link Punkt-zu-Punkt

Ubergeordneten Steuerung.

©OLesen von Statusdaten
Statusdaten, wie z. B. die aktuelle
Geschwindigkeit und Position sowie Alarmcodes,
kénnen Uber eine SPS gelesen werden.

Kommunikationsprotokolle .
B iherCAT Ethentet/IP ZIEEE Deviceitet @ TO-Link CCuin

4 SPS
!III' Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe  Kann iiber 10-Link in einem bestehenden
- konnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden  Netzwerk betrieben werden

Druckluftzylinder 10-Link Kommunikation

EX260 10-Link

Eiektrische Antriebe

/. /o J/

<Verwendbare elektrische Antriebe>
Elektrischer Kompaktschlitten

: p Elektrischer Zylinder . Greifer Elektrischer
g:r'i‘e"EE",?“Sf”h“'"g ’m ) serie LEY/LEYG Serie LESYH/LES/LESH Serie LEHF Schwenkantrieb

-

>

serie LER

-

-

o \L




Schrittmotor-Controller Serie JXCLI

System-Aufbau

Vom Kunden bereitzustellen

@Elektrischer Antrieb/
Spindelantrieb e———
Y

SPS

Spannungsversorgung
filr 1/0-Signal 24 VDC

--------------- @1/0-Kabel

Bestell-Nr.
LEC-CN5-0J

@ Controller*1

Web-Katalog

@ Antriebskabel*1

Robotikkabel
LE-CE-[1]

+1 Kann als Option hinzugefiigt zu ENC
werden. Siehe Seite
,Bestellschliissel“ des Antriebs.

Spannungs-
versorgung fir
Controller 24 VDC

Schrittdaten-Eingabe P
JIXC51/61 9 Kommunikationskabel @---------

em

@ Spannungsversorgungsstecker

(Zubehor)
Optionen
@ Teaching Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-EinstellundEXEZD @ Adapterkabel*
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel ~ : JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-300G0 USB-Kabel : LEC-W2-U (0,3m)

Das Adapterkabel kann zum
Anschluss dieses Controllers an
die optionale Teaching Box
[LEC-T1] verwendet werden, die
mit der Serie LEC angeboten wird.

<Controller-Software/USB-Treiber>

- Controller-Software

- USB-Treiber (fur JXC-W2A-C)

* Herunterladen von der SMC-Website:
https://www.smc.eu

@ USB-Kabel

EQerl‘l:])l Ausfihrung B) @ Adapterkabel
'

#2 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCLI1 und dem Kommunikationskabel der Serie LECL] (LEC-W2A-C) bendétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

N
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Schrittmotor-Controller Serie JXCLI

System-Aufbau

(EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

@ Elektrischer Antrieb Serie LEY/LEYG  serie LES/LESH

R serie LEF serie LEHF
---4) Antriebskabel - s serie LESYH serie LER
Robotikkabel o
LE-CE-(J ‘/
Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden Vom Kunden
bereitzustellen  bereitzustellen  bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS 0-Link-Unit

@ Kommunikationsstecker | @ Kommunikationsstecker | @ Kommunikationsstecker

i fiir DeviceNet™ i fiir CC-Link i fiir 10-Link
LG EET JXC-CD-S i BRETEE LEC-CMJ-S SR EET JXC-CL-S
il T-Verzweigung ) (e e Ry} i AEAEE LEC-CMJ-T i (Zubehor)
{— . i o Freceromoroooneroromooey
Q@ I0-Link

aHE2El | Deviceilet CCLink

_’
JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCM1 JXCLA1
2u PWR ngithl::g(t‘;?en Kommunikationskabel @----
o~ 5. 177 ACHW)
Spannungs-

versorgung fiir i
@ Spannungsversorgungsstecker Controller 24 VDC — g]]][ﬂ—’
(Zubehor)
Optionen

@ Teaching Box @ Kommunikationskabel fiir Controller-EinstellunEXEZ @ Adapterkabel*'
(Mit 3-m-Kabel) Kommunikationskabel: JXC-W2A-C P5062-5
LEC-T1-3G USB-Kabel: LEC-W2-U (0.3 m)
<Controller-Software/USB-Treiber> Das Adapterkabel kann zum
— - Controller-Software Anschluss dieses Controllers an die
e ] - USB-Treiber (fur JXC-W2A-C) optionale Teaching Box
!j # Herunterladen von der SMC-Website: [fur LEC-T1] verwendet werden, die
. https://www.smc.eu mit der Serie LEC angeboten wird.
(PSR
S 8
Bnad nEE N I :—E}a@—
=== ] BEN 50 oq E =
= @ USB-Kabel @ Adapterkabel
: (A-mini, Ausfiihrung B)

L PC ©.8m)

#1 Ein Adapterkabel wird auch fiir die Verbindung des Controllers der Serie JXCI1 und des Kommunikationskabels der Serie LECC] (LEC-W2A-C) benétigt.
(Ein Adapterkabel wird fiir das JXC-W2A-C nicht benétigt)

SMC 8
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Elektrische Antriebe

Batterieloser Absolut-Encoder serie LE! |

Schlittenausfuhrung/Spindelantrieb serie LEFS

. »‘ TYPENAUSWARNT ot S. 13

- ”ﬁ" e BeSteIISCRIUSSEI - vvveeeeeeeiee e S. 21

— A - ,/%i; TechNiSCHE DateN  covvveeeeeeeeee e S.23

( A . /«f{’ ’ GGWICT oot S. 24
/ v . KONSITUKLION vttt S. 25
ADMESSUNGEIN -ttt S. 27

Schlittenausfuhrung/Riemenantrieb Serie LEFB

"'%‘\ TYPENAUSWANI ..o S.13
. éJ BeStRIISCRIUSSEI - evvveeeeeieeiee e S. 43
g -y TECHNISCRE DAEN  «.vovveeee oot S. 45

{/’ﬂ GIEWICKIE - vttt ettt S. 45
r/ i KOMSEUKHON v S. 46
ADMESSUNGEN - S. 47

Elektrischer Zylinder Serie LEY

TYPENAUSWARNT o S. 55
BestellSCNIUSSEI - oot S. 61
TechnisChe Daten ..o S. 63
[C 12311 Te] o} TSSO PSS SO PPUURT PSP S. 64
1 C0) 411 ({81 1 PRSPPI S. 65
ADMESSUNGEIN -ttt S. 67

Elektrischer Zylinder mit Fihrungsstange Serie LEYG s.54

TYPENAUSWARNT o S.73
BeStellSCNIUSSEI - oo S. 79
TechnisChe Daten  .eeeeeeeeieeie S. 81
[C 1237 Te] o} TP SO U PO PPUUPT RPN S. 82
| 1C0) 411 (811 TP PPPPPPPPPI S. 83
ADMESSUNGEIN -ttt S. 85

Kompaktschlitten/Hochprazisionsausfiihrung Serie LESYH

2 TYPENAUSWARNT i S. 91

= BESTEISCRITSSE! +--vvreereee oo ettt S. 99
e - ‘ 7 TechniSChe Daten oo e S. 101
B e GIEWICKH ettt S. 101
K KONSETUKEON - evee ettt S. 102
‘ ADMESSUNGEN - S. 103

Kompaktschlitten Serie LES

TYPENAUSWARNT o S. 107
BEStEIISCRIUSSEI «vvvvvnieeeieiieee e S. 115
TeChNISCNE DAtEN  covveeeieeee e S. 117
GBWICKT oo S. 117
KONSEFUKLION ettt S. 118
ADMESSUNGEIN -ttt S. 120



Kompaktschlitten/Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LESH

TYPENAUSWANT i S. 125

_ BeStelISCRIUSSEI - ettt S. 133

B~ / TechniSCRE DAt coovveeeei e S. 135
V« ‘ GBWICKHT  eeiitii ettt S. 135
3 I ONSEUKLION ettt ettt e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e e S.136
ADMESSUNGEN -ttt S. 138

Greifer Serie LEHF 5.142

TYPENAUSWARNI o S. 143
BeStellSCNIUSSEI - vveeeinieeeeeeee e S. 147
TechnNiSCRE Dat@n o oeeeei e S. 149
K ONSTTUKLION - e S. 150
ADMESSUNGEN -t S. 151

Schwenkantrieb serie LER

TYPENAUSWARNI i S. 155
BeStelISCRIUSSEI - ettt S. 159
TechniSCRE DAt cooveeeei e e S. 161
KONSTTUKLION - oo S. 162
ADMESSUNGEIN -ttt S. 163

Controller serie JXCL]

Controller (Schrittdaten-Eingabe) serie JXC51/61

e BeSteIISCRIUSSEI - et S. 165

TechNiSCRE DAt cocveeeee i S. 165

| ADMESSUNGEIN --viveeeieiiieie e S. 167

OPHONEN <o S. 171

g ANTHEDSKADE] -vveeieeiiee e S. 178
4

Schrittmotor-Controller Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

BeStEIISCRIUSSEI . vvvvveieeeeee e S. 172
TechniSCRE DAt cocveeeee e S. 173
ADMESSUNGEN -ttt S. 175
OPHONEN - S. 177
ANTHEDSKADE] -vveeieeiiieee e S. 178

Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1 — Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen ... S. 179
Produktspezifische Sicherh@itShinWEISE ... . oo S. 181

[0 =70 ] I (oY 1) oY 11111 -1 4] 1<) (- RO U T OO U S. 182

10
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Batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenausfuhrung

Spindelantrieb serie LEFS S.13

Riemenantrieb serie LEFB

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

JXC51/61

JXCU1

Controller

SVC 12
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenausfiihrung

Serie LEF

Typenauswahl

Auswahlverfahren

Uberpriifen Sie die Nutzlast- s Uberpriifen Uberpriifen Sie das
Geschwindigkeit. Sie die Zykluszeit. zulassige Moment.
Auswahlbeispiel
BetriEbs- ( 1 H . 1 . ] T T T T T T T
bedingungen ® Werkstuickgewicht: 5 [kg] *Werkstiickmontage: % St?igtlmglﬁ: P_EFQ,RFR
¢ Geschwindigkeit: 300 [mm/s] w T 1]
— 25 N | 1 T 1
*Beschleunigung/Verzogerung: 3000 [mm/s?] g 2 gv [~ Steigung 12: LEFS25EA +—
= 20
e Hub: 200 [mm] . N % ‘. ‘(\
fl | 2 15 TR
eEinbaulage: horizontal ansteigend ( ] ¥ BN . -
L ) S 1o N Steigung 20: _| |
= A~ M| [ LEFS25EH |
T N , N . 5 \ N
m Priifen Sie das Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm. <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seiten 14 bis 16) . N
Waéhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit 00 200 400 600 800 1000 1200
unter Bericksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms. Geschwindigkeit: V [mm/s]

Auswahlbeispiel: Das Modell LEFS25EA-200 kann voribergehend als mdgliches Modell
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der

folgenden Berechnungsmethode.

Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

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

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0,1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0,1 [s]

L-05-V-(T1+T3)

©T1: Beschleunigungszeit und T3: T2
Die Verzdgerungszeit kann anhand der v
folgenden Gleichung ermittelt werden. _200-0,5-300-(0,1+0,1)
B 300
T1=Viai[s]| [T3=V/a2][s] | 057(s]
©T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindigkeit kann T4=0,2(s]

anhand der folgenden Gleichung berechnet werden.

L-05-V-(T1+T3)
= v [s

T2

®T4: Die Einschwingzeit ist abhdngig von
Bedingungen wie Motortyp, Last und der
Positionierung. Berechnen Sie daher die
Einstellzeit unter Beriicksichtigung des
folgenden Wertes.

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.
] T=T1+T2+T3+T4
=0,1+057+0,1+0,2

=0,97 [s]

Priifen Sie das zuldssige Moment. <Statisches zuldssiges Moment> (Seite 16)
<Dynamisches zuldssiges Moment> (Seite 17)

Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des zulassigen
Bereichs sowohl fir die statischen als auch fir die dynamischen Bedingungen liegt.

L3

[ —

Mep

m

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>
(LEFS25/Batterieloser Absolut-Encoder)

Geschwindigkeit: V [mm/s]

L
al / a2
//- \
Zeit [s]
DN
T1 T2 T3 |T4

L: Hub [mm] - (Betriebsbedingung)

V' : Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebsbedingung)
a1 Beschleunigung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzégerung [mm/s?] - (Betriebsbedingung)

T1: Beschleunigungszeit [s]

Zeit bis zum Erreichen der
eingestellten Geschwindigkeit

T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s]

Zeit, wéhrend der der Antrieb mit konstanter
Geschwindigkeit betrieben wird

T3: Verzégerungszeit [s]

Zeit vom Beginn des Betriebs mit
konstanter Geschwindigkeit bis zum Stopp

T4: Ausregelzeit [s]

Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

Uberhang: L3 [mm)]

2000 —
L
1500 —= ‘\ N\
' \10?0 mm‘/sz\
1000 3000 mmis?
N
500 o A
5000 mm/s? “*+t.._ 7
. |
0 5 10 15 20
Nutzlast [kg]

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEFS25EA-200 gewéhlt werden.

13
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Filihrung)
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, axiale Motormontage

Typenauswahl Serie L E F
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

= Die folgenden Diagramme zeigen die Werte
bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LEFS16/Spindelantrieb 0
. . 17]
Horizontal Vertikal |
16 I 6
14 : LEFS16EB
; . 3 m
5 12 7 Steigung 5: LEFS16EB h
z 10 Steigung 10: LEFS16EA = o
g o
N 6 Y N Steigung 10: LEFS16EA
2 S E
4 RS ‘{
2 ~ S = - >-
~4oo w
0 -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] N
LEFS25/Spindelantrieb 0]
>
Horizontal Vertikal H
B I I 20 ]
30 [_Steigung 6: LEFS25EB [ —
o5 | | Steigung 6: LEFS25EB
_ N Steigung 12: LEFS25E —_— I
S s 2 >
= 20 < = (72}
z X = w
B 15 RS o -
& 1 ~t N 2: LEFS25EA
N 8 -
z 10 AN Steigung 20; LEFS25EH z N E S
5 Steigung 20: LEFS25EH
ST~ - I n
~ — L
0 -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600| | =
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEFS32/Spindelantrieb
. . I
Horizontal Vertikal n
30 w
0 L [ T 1] -
5 Steigung 8: LEFS32EB
40 = Steigung 8: LEFS32EB
B " 2 20
=, \ ~ Steigung 16: LEFS32EA = L
= 3 s s I
B << 3 Steigung 16: LEFS32EA w
§ 20 NS Steigung 24: LEFS32EH 5 10 T - | -
5 —ls : N 2 NS . N
z 10 .tft So .Sltelgung 24: LEFS32EH -
~J - |
0 0 o
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600| | 1
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s] -l
LEFS40/Spindelantrieb NE—
Horizontal Vertikal o
~
0 | 1 T 1 b
60 Steigung 10: LEFS40EB 30 S
= Steigung 10: LEFS40EB S
S 50 5
=, =
= 40 ~ Steigung 20: LEFS40EA 2z 20
= i -
& 30 ~_ I 8 ]
; 20 N Steigung 30: LEFS40EH g, 10 Steigung 20: LEFS40EA §<>
- Steigung 30: LEFS40EH )
10 T
0 Bl SN 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
14
% SNC



SerieLEF
Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Flhrung)
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder, parallele Motormontage

# Die folgenden Diagramme zeigen die Werte
bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LEFS16(L/R)/Spindelantrieb

Horizontal Vertikal
16 T 6
14 FS16(L/R)EB
5 1 | < Steigung 5: LEFS16(L/R)EB
i~ I > 4
= 10 +E EA =
> g 10: LEFS16(L/R)EA =
B 8 P
3 6 o 3 Steigung 10: LEFS16(L/R)EA
2 S z2 2 4
4 = ~ B Shho
2 ~ ~ <o -
.y
0 0
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEFS25(L/R)/Spindelantrieb
Horizontal Vertikal
%0 S I N | 20 | |
Steigung 6: LEFS25(L/R)EB - I N —
25 _ 15 _Steigung 6: LEFS25(L/R)EB
E AN 5
X 20 ; 4o L EFS25(L/RVEA —— =
= N Steigung 12: LEFS25(L/R)EA =
~. \ = 10
g 15 g E |Steigung 12: LEFS25(L/R)EA
ﬁ », E i 1
3 10 . _Steigung 20: LEFS25(L/R)EH 2 & : | |
5 Ol . SN Steigung 20: LEFS25(L/R)EH
0 s 0 e
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEFS32(L/R)/Spindelantrieb
Horizontal Vertikal
30
50 pmmy ! || |
Steigung 8: LEFS32(L/R)EB
40 — Steigung 8: LEFS32(L/R)EB
] 2 20
— N
z 30 51 Steigung 16: LEFS32(L/R)EA =
2 N i i 8 Ste gunlg 16:| LEF|S32 L/R)EA
2 20 | | N
g __h, | Steigung 24: LEFS32(L/R)EH | z 1 S T T ]
Z Ry S 4St¢?igung 24: LEFS32(L/R)EH
L‘ N =
0 A 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
LEFS40(L/R)/Spindelantrieb
Horizontal Vertikal
70 |
60 30
= 50 Steigung 10: LEFS40(L/R)EB _ Steigung 10: LEFS40(L/R)EB
g [ 2
= — =
2 40 Y\ I'Steigung 20: LEFS40(L/R)EA 2
3 30 | 2
N A | N 3
= g Steigung 30: LEFS40(L/R)EH s EFS40(L/R)EA
Z 20 1 z [
10 M 0: LEFS40(L/R)EH _|
0 BN
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit: V [mm/s] Geschwindigkeit: V [mm/s]
15
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Typenauswahl Serie L E F
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

#  Die folgenden Diagramme zeigen die Werte

Geschwindigkeits-NutzIast-Diagramm (Fuhrung) bei einer Bewegungskraft von 100 %.
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFB/Riemenantrieb i
) i
Horizontal -
20 -
18—\ LEFB32ET
[is)
16 \ L
_ 14 \ I'_I|J
g \
= 12
2 \ S
- 10 =N LEFB25ET
E 8 .” )\\\ E
= '0
Z 6 o N -
: N
4 .'0. \\ E—
2 FLEFB16ET—— Pt |1
0 EOTH N (0]
0 500 1000 1500 2000 >
Geschwindigkeit: V [mm/s] H

u
»
Zulassiges statisches Moment*' u
[INm] S
Modell GréBe Kippen Gierbewegung Rollen
16 10,0 10,0 20,0 n
25 27,0 27,0 52,0 L
LEFD 32 46,0 46,0 101,0 -
40 110,0 110,0 207,0

+1 Das zuldssige statische Moment ist der Wert des statischen Moments, das auf den Antrieb
einwirken kann, wenn er angehalten wird. -+
Wenn das Produkt StéBen oder wiederholten Lasten ausgesetzt wird, missen Sie bei der 7)
Verwendung des Produkts angemessene SicherheitsmaBnahmen ergreifen. H

LER

JXC51/61

JXCLN

SMC 16
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Serie LEF

Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Zulassiges dynamisches Moment

= Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Beachten Sie bei der Auswahl des
Uberhangs die ,Berechnung des Filhrungslastfaktors” oder verwenden Sie zur Bestatigung

die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s?
(o)) " e
£ | Richtung des Lastliberhangs Modell
£ | m: Nutzlast [kq]
O | Me: Zuléssiges dynamisches Moment [Nm]
@ | L: Uberhang zum Lastmittelpunkt der
2 | Nutzlast [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L1 € € € € \
£ 1000 £ 1000 £ 1000 £ 1000 \
( X|3 r r \ i \
500 500 500 500
N N N
0 \'\N—-—._ 0 S 0 ™~ 0 ST
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
o Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
iy 1000 1000 1000 1000
£ l
) 800 800 800 800
£ L2 _ - N _ _
= € 600 £ 600 € 600 —4—t——+— | E 600 —————11
g E E E E (
8 )Mer N 400 N 400 N 400 N 400 \
= rd m 200 200 \ 200 200 N
@© R o
‘g ] \5.5,__ 0 \\\__ 0 \\_‘, 0 \\-~
N 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
:Io: Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 2000 —y
\
Mep 1500 L 1500 | 1500 — 1500 N
0N = \ = | = \ = \ N
m € \ € \ N € \ N € A
£ 1000 S £ 1000 5 = £ 1000 £ 1000
L3 © N ) N |« N |« N
i \ N |3 . 4 \ 4 \\
500 Mt 500 ~1 500 S~ 500 _
- 4 ~ ~
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 2000 \
1500 1500 1500 1500
L4 € € € € \
E. 1000 £ 1000 £ 1000 £ 1000
—— S < < s N
= ﬂ| | [ - ] ] \ - \
500 500 500 500
N N N
'\.\_____— \.._______ [ —f— | ~——L
0 = 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
2000 2000 2000 2000 ;
ﬂiy\ 1500 [} 1500 ‘\ 1500 — T 1600 [
, ™ E \ E \ E \ £ \
1= E. 1000 E. 1000 —— E. 1000 — E. 1000 X
© LS o 0 0 1) 0 N
| R )| e | N N Wl
— 500 N 500 \\\ 500 <] 500 >SS
™ ~ ™~
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
1000 1000 1000 1000
800 800 ‘\ 800 800
L6 ‘E 600 'E 600 'E 600 ‘E 600
E £ £ £
Q40 Q400 \ Q400 Q40 \
A
200 200 2 200 200 =
N~ \\\__ \\_‘ \..____
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Typenauswahl Serie LEF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

x Diese Diagramme zeigen den zul&ssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werk-
stlicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des Uber-
hangs die ,Berechnung des Flhrungslastfaktors“ oder verwenden Sie zur Bestatigung die

Zuléissiges dynamisches Moment Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs: https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung ——1000 mm/s?2  — — —3000 mm/s? (7
<) N LL
5 Richtung des Lastiiberhangs Modell IiIJ
S| m: Nutzlast [kg]
‘= | Me: zuldssiges Moment [Nm]
§ L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LEF16 LEF25 LEF32 LEF40
] 1500 1500 1500 1500 m
LL
— Y
|| = 1000 = 1000 = 1000 = 1000 \
E E E E \
Y| N N \ N M\
500 500
500 \\ 500 \\ \\\
:E m S~ —) | >'
E % ) Mey 1t
0 0 0 0 |
= unng] 0o 1 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 2 0 5 10 15 20
= L7 Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
=
E\ M 1500 1500 1500 1500
>
— \ \ \ S
= 1000 = 1000 = 1000 = 1000 \ w
£ £ £ £ N -
213 g 3 s 3 s 3 s AN
= ‘\ \\ N —
M — i T
0 0
0o 1 2 3 4 00 5 10 15 00 5 10 15 20 0 5 10 15 20 ¢>,;
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] L_IIJ
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
(72}
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. REELLELE Einbaulage @ ------- - | W
Modell: LEFS/LEFB Beschleunigung [mm/s2]: a ! ! -
GroBe: 16/25/32/40 Nutzlast [kg]: m ' 3.Wand ¥ '
Einbaulage: Horizontal/Boden/Wand/Vertikal Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc/Ye/Ze : :
2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Beriicksichtigung de"s Modells, der GroBe und Einbaulage aus. ! .
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm. } : (:,:,
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fir jede Richtung. : Vo
ax = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz ! o
5. Bestétigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und az 1 oder weniger betragt. : !
aX+ay+ozs<1 : :
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und : .
Nutzlast in Betracht oder &ndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie. : : "f
— ' | w
: =
1. Betriebsbedingungen ’
Modell: LEFS40
GroBe: 40 3. Lx =400 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1500 mm
Einbaulage: Horizontal 4. Der Lastfaktor fur die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt. o
Beschleunigung [mm/s2]: 3000 oax = 0/400=0 IiIJ
Nutzlast [kg]: 20 ay = 50/250 = 0,2
Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: X¢ = 0, Yc = 50, Z¢ = 200 0z =200/1500 = 0,13
2. Wahlen Sie die Diagramme fiir die horizontale Lage des LEF40 auf Seite 17. 5. ax + oy + 02=0,33 < 1
-
e
2000 1000 2000 T l.l‘-)
800
1500 ‘ 1500]Zh -
\
E \ g 60 E \ —
E 1000 E E 1000 O
- \ N © \ (8]
- =1 400 - \ x
\ \ AN =
500 [Lylr=@\ 500
x _,\ 200 ' N
F =L T~
0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Nutzlast [kg] Nutzlast [kg] Nutzlast [kg]
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Serie LEF

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittengenauigkeit (Referenzwert)

B-Seite—

A-Seite

lineare Verfahrgenauigkeit [mm] (alle 300 mm)
Modell
(@ Parallelitit C zu A | @ Parallelitat D zu B
LEF16 0,05 0,03
LEF25 0,05 0,03
LEF32 0,05 0,03
LEF40 0,05 0,03

# Die lineare Verfahrgenauigkeit berticksichtigt nicht die
Genauigkeit der Montageoberfléche.
(auBer bei der Uberschreitung eines Hubs von 2000 mm)

0,08
LEF32
(L =30 mm) /

0,06 1 LEF40__
= (L =37 mm)
E LEF25
oy (L =25 mm)
2 o004 / / -~
5 LEF16 -
E (L =20 mm)
< /

/] =
0,02 7
0
0 100 200 300 400 500
Last W [N]

*

montiert und befestigt wird.

*

Abweichung durch Spiel des Schlittens (Referenzwert)

Uberpriifen Sie den Abstand und das Spiel der Fiihrung separat.

Diese Abweichung wird gemessen, wenn eine 15-mm-Aluminiumplatte auf dem Schlitten

Grundausfiihrung Hochpréazisionsausfiihrung
0,25 0,12
LEF16, 01 LEF16
02 /
€ ‘E 0,08
E LEF25 £ .~ LEF25
= 015 e = /
| i =
[} [S]
2 01 P | 2 ///
<§ / 7 3 o004 T /
/ LEF40 < ' 7 — LEF40
0,05 ~ é
0,02
/ — LEF32 ~ LEF32
0 0
0 100 200 300 0 100 200 300
Lastuberhangabstand [mm] LastUberhangabstand [mm]
19 ZS\MC
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Batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb
Serie LEFS LEFs1s, 25,32, 40 C€

+ Siehe Seite 182 ff. fir Details.

5 - w
-
Bestellschliissel — - N
A _aa =y
l.\u" -~ = /

LEFSH|25|R|E|B|-200

CIN
00000 6 000

-|R1]|[CD17T

$ ¢

Details zu den Control-
lern finden Sie auf der
nachsten Seite.

88— A

0 Genauigkeit 9 GroBe 9 Motoreinbaulage Q Motorausfiihrung
— Grundausfiihrung 16 — Axial E Batterieloser Absolut-Encoder
H | Hochprézisionsausfiihrung 25 R Rechts, parallel (Schrittmotor 24 VDC)
32 L Links, parallel
40
6 Steigung [mm] 6 Hub*' [mm] 0 Motoroption
Symbol |[LEFS16|LEFS25|LEFS32| LEFS40 Hub Anm. — Ohne Option
H — 20 24 30 GroBe anwendbarer Hub B |Mit Motorbremse
A 10 12 16 20 50 bis 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
5 6 8 10 500 16 500
0 Signalgeber-Kompatibilitat (nur axial)*2 *3 *4 *5 )
Ohne 50 bis 25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,
C | Mit (enthalt 1 Befestigungselement) 800 500, 550, 600, 650, 700, 750, 800

50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450,

?go%'s 32 |500, 550, 600, 650, 700, 750, 800, 850, 900,
950, 1000
Q Schutzband-Niederhalter 150 bis 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500, 550,
1200 40 |600, 650, 700, 750, 800, 850, 900, 950,
— Standard : 1000, 1100, 1200
N laufrollengefiihrt (fettfrei)
@ Positionierstiftbohrung m Antriebskabel-Ausfiihrung/-ldnge
) s s Robotikkabel [m]
terseit
_ | nterseite | [F I || — Ome | R8 8+
Gehause B*6 | Unterseite Gehduse B R1 1,5 RA 10%7
R3 3 RB 15%7
K Gehduseunterseite |_|I. R5 5 RC 20+7

2 Positionen Gehéuseunterseite

| Details zu den Signalgebern finden Sie im Web-Katalog.

21
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb

@ Controller

Ohne Controller
Mit Controller

cOi0d

Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFS

O

SVC

Schnittstelle (EinganglAusgang/l 1 } ® Kommunikations-Steckdose, 1/0-Kabel*°
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle
Anzahl der Achsen 7 | Schraubmontage — Ohne Zubehdr — m
Symbol Typ MitSTO 88 DIN-Schiene o T
Standard| Sicerhets- S | Gerader Kommunikationsstecker |y .. i Go-Lind IiIJ
5 |Paralieleingang (NPN)| @ ® Anzahl der Achsen T Kom_rIT_n\J/nikationsstecker, Ver. 1.10
6 |Paralleleingang (PNP)| @ Symbol| Anzahl der Achsen| Spezifikation 1 I /O__Kezgge(? L;ni)
E | EtherCAT L Ld 1 1 Achse Standard /O-Kabel Paralleleingang (NPN)
9 |EtherNet/iP™| @ | @ MSTO Scherels | o Kabel (3 m) Paralleleingang (PNP) | | >=
P | PROFINET ° ° F 1 Achse Telfunktion 5 1/0-Kabel (5 m) w
D | DeviceNet® [) =l
L 10-Link [ ] [ ]
M CC-Link [ ]
=1 Bitte setzen Sie sich fir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in geeignetes Modell auswahlen, da das Produkt nach dem Kauf nicht mehr Y
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. geéndert werden kann, um eine Signalgeber-Kompatibilitét zu erhalten. E
«2 Enthalt nicht LEF16 #6 Details zur Montage (Methode) finden Sie im Web-Katalog. |
%3 Wenn mindestens 2 benotigt werden, bestellen Sie diese bitte separat. «7 Fertigung auf Bestellung
(Bestell-Nr.: LEF-D-2-1 Fir Details siehe Web-Katalog.) #8 Die DIN-Schiene ist nicht enthalten. Bitte separat bestellen. -
=4 Signalgeber missen separat bestellt werden. (Fur Details siche Web-Katalog.) 9 Wahlen Sie ,—* fUr alle anderen Optionen als DeviceNet™, CC-Link
=5 Wenn ,—" ausgewéhlt wird, wird das Produkt nicht mit einem eingebauten oder Paralleleingang. T
Magneten fir einen Signalgeber geliefert, sodass ein Befestigungselement Wabhlen Sie ,—, ,S oder ,,T* fir DeviceNet™ oder CC-Link. >=
nicht montiert werden kann. Stellen Sie sicher, dass Sie direkt ein Wéhlen Sie ,—, ,1%, ,3“ oder ,5" flr parallelen Eingang. (Iﬁ
-l
4 . N\
AAchtung Antrieb und Controller werden als Paket verkauft. —
[D(?E'é('\‘;l'\‘/fOK"mf P"ggtu“egj dureh Kombination des elekirischon Antrieh Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
ie -Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs ; ;
nd Antrieb korrekt ist. n
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. und eb korrekt is 11}
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> -
Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréate und Verdrahtung abhéngig. Aus (@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. @
diesem Grund kann die ErfU"Ung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile Diese Nummer muss mit der des Controllers Uibereinstimmen.
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen Ub ifen Sie. ob die Parallele I/O-Konfi ti
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflillung der EMV-Richtlinie fir das @ Ub:rz)iir'llfsﬁrr;mlte(’l\?PN fdez:rlgN?’? on Igura__l?_r_]____
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberprifen. LT (:,:)
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen L
Worstah i Pezig aih flo A ersehiectener foren] LEFS25EB-400 -
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- _— m:]
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version
V3.4 oder S3.4 oder hdher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180. 0
[UL-Zertifizierung] — : — am
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen * Sl_ehe B_(_etrlebsa_nleltung fur die Verwgndung der PrOdL_jkte' E
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kénnen Sie von unserer Website herunterladen: -
http://www.smc.eu herunterladen.
Schritt- | EtherCAT® E;?’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T'g”'P'” PROFINET g?ggf:;hﬂe‘:}s Device- | 10-Link ch;}2‘;‘:‘;‘|§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?ITM . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : |
Ausfiih- I ' l —
rung J ‘* -
| ©
o -
o]
| ] R
a Z] , W‘ =
7] “1 va 4
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEFS16LIE LEFS25[E LEFS32[ IE LEFS40LE
Hub [mm]*’ 50 bis 500 50 bis 800 50 bis 1000 150 bis 1200
Nutzlast Horizontal 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
[kg]*2 Vertikal 2 4 0.5 7.5 15 4 10 20 2 2 23
Up bis 450 |10 bis 700|5 bis 360 20 bis 1100 | 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200| 20 bis 850 | 10 bis 300
451 bis 500 |10 bis 600(5 bis 300] 20 his 1100| 12 bis 750 | 6 bis 400 |24 bis 120016 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200| 20 bis 850 | 10 bis 300
501 bis 600 — — 20 bis 900 | 12 bis 540 | 6 bis 270 |24 bis 1200 | 16 bis 800 | 8 bis 400 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
601 bis 700 — — 20 bis 630 | 12 bis 420 | 6 bis 230 |24 bis 930 | 16 bis 620 | 8 bis 310 |30 bis 1200 | 20 bis 850 | 10 bis 300
Axial |Hubbereich | 701 bis 800 — — | 20bis 550 | 12 bis 330 | 6 bis 180 |24 bis 750 | 16 bis 500| 8 bis 250 |30 bis 1140 | 20 bis 760 | 10 bis 300
801 bis 900 — — — — — |24 bis 61016 bis 410|8 bis 20030 bis 930 | 20 bis 620 | 10 bis 300
901 bis 1000 — — — — — 24 bis 500 | 16 bis 340|8 bis 17030 bis 780 | 20 bis 520 | 10 bis 250
1001 bis 1100} — — — — — — — — 30 bis 660 | 20 bis 440 |10 bis 220
X wiﬁ;ﬁ:ﬁz 1101 bis 1200] — — — — — — — — |30 bis 57020 bis 38010 bis 190
2 | 1mmss] Max. 450 |10 bis 700|5 bis 360 20 bis 900 | 12 bis 600 | 6 bis 300 |24 bis 800 |16 bis 650|8 bis 325 |30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
E 451 bis 500 |10 bis 600[5 bis 300| 20 bis 900 | 12 bis 600 |6 bis 300 |24 bis 800 |16 bis 6508 bis 325 |30 bis 75020 bis 550 | 10 bis 300
S 501 bis 600 — — 20 bis 900 | 12 bis 540 |6 bis 270 |24 bis 80016 bis 650 |8 bis 325 |30 bis 750| 20 bis 550 | 10 bis 300
g 601 bis 700 — — | 20bis 630 | 12 bis 420 |6 bis 23024 bis 800 |16 bis 620|8 bis 31030 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
2 Parallel |Hubbereich| 701 bis 800 — — | 20bis 550 | 12 bis 330 |6 bis 18024 bis 750 |16 bis 500|8 bis 250 |30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
& 801 bis 900 — — — — — |24 bis 61016 bis 410|8 bis 200 | 30 bis 750 | 20 bis 550 | 10 bis 300
E 901 bis 1000 — — — —_ — |24 bis 500 |16 bis 340|8 bis 17030 bis 750 | 20 bis 520 | 10 bis 250
E 1001 bis 1100 — — — — — — — — | 30bis 660 |20 bis 440 | 10 bis 220
1101 bis 1200 — — — — — — — — | 30bis 57020 bis 38010 bis 190
Max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s2?] 3000
I - Grundausfiihrung +0,02
Positionierwiederholgenauigkeit [nm] —— " -
Prézisionsausfilhrung +0,015 (Steigung H: +0,02)
Umkehrspiel [mm]*3 Gr“u.nfiausﬁi?rung Max. 0,1
Prézisionsausfiihrung Max. 0,05
Spindelsteigung [mm] 10 | 5 [ 20 [ 12 ] 6 [ 24 [ 16 ] 8 [ 3 [ 2 | 10
StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*4 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel (LEFSO), Kugelumlaufspindel + Riemen (LEFSCIT)
Flihrungsart Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
S| MotorgréBe 128 [J42 [ [156,4
%.5 Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC Batterieloser Absolut-Encoder
'é-;: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
u;':'g Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
0| Leistungsaufnahme [W]*5 *7 Max. Leistung 51 [ Max. Leistung 57 [ Max. Leistung 123 [ Max. Leistung 141
§§ Ausfiithrung*® Spannungsfreie Funktionsweise
% &/ Haltekraft [N] 20 [ 39 47 [ 78 [ 157 | 72 [ 108 | 216 [ 75 | 113 | 225
§§, Leistungsaufnahme [W]*7 2,9 5 5 5
2 5| Nennspannung [V] 24 VDC 10 %
=1 Bitte setzen Sie sich fur Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.
2 Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Uberpriifen Sie das Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramm (Fihrung) auf den Seiten 14 und 15.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab.
«3 Richtwert zur Korrektur eines im Umkehrbetrieb entstandenen Fehlers.
#4 StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem

Antrieb im Ausgangszustand.)
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen 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.)

#5 Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung
verwendet werden.

%6 Nur mit Motorbremse

«7 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muB die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse hinzugerechnet werden.
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Gewicht
Serie LEFS16LE 2
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 L_IIJ
Masse [kg] 0,83]0,90|0,98(1,05|1,13| 1,20 (1,28 |1,35|1,43|1,50
Luséitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,12
Serie LEFS25[E m
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 L
Masse [kg] 1,70 1,84 (1,98 | 2,12 | 2,26 | 2,40 | 2,54 | 2,68 | 2,82 | 2,96 | 3,10 | 3,24 | 3,38 | 3,52 | 3,66 | 3,80 I'_IlJ
Zusétzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,26
Serie LEFS32[1E
Hub [mm] 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 >
Masse [kg] 3,15(3,35|3,55|3,75|3,95| 4,15 (4,35 | 4,55 | 4,75 | 4,95 | 5,15 | 5,35 | 5,55 | 5,75 | 5,95 | 6,15 | 6,35 | 6,55 | 6,75 | 6,95 1]
Luséitzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53 -l
Serie LEFS40[IE
Hub [mm] 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 550 | 600 | 650 | 700 | 750 | 800 | 850 | 900 | 950 | 1000 | 1100|1200
Masse [kg] 5,37 |5,65|593|6,21|6,49 6,77 |7,15|7,33|7,61|7,89|8,17 | 8,45|8,73|9,01|9,29|9,57 | 9,85 |10,13|10,69 | 11,25 g
Zusatzliches Gewicht mit Motorbremse [kg] 0,53 1}
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Zeichnung: axialer Motor

LEFS16, 25, 32, 40

A-A
B —
7
o )
rs J [i| \‘ ]
T q I
[ 1 [}
(-
B—
\\\ T O‘\ o) /’ =) / / /
L R l T
T =T
A \ & o o A
L] O w3
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéduse Aluminiumlegierung Eloxiert 13 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
2 | Schienenfiihrung — 14 | Motor —
3 | Kugelumlaufspindel — 15 | Abdichtung Kabel NBR
4 | Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 16 | Befestigung Schutzband Rostfreier Stahl
5 | Abdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert 17 | Staubschutzband Rostfreier Stahl
6 | Schutzband-Niederhalter Kunstharz 18 | Dichtung Magnet | LEFS40 —
7 | Gehause A Aluminium-Druckguss | Beschichtung 19 |Lager — Hub 250 mm oder mehr
8 | Gehéuse B Aluminium-Druckguss | Beschichtung 20 | Lager —
9 | Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 21 | Magnet — Mit Signalgeber-Kompatioiitét
10 | Motorflansch Aluminiumlegierung | Beschichtung/eloxiert 22 | Schutzband-Niederhalter laufrollengefiihrt — Ohne Schmierfett-Anwendung
11 | Kupplung — 23 | Warmeableitungsplattel| LEFS16 —
12 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
25
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Technische Zeichnung: paralleler Motor

Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb

Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

mit Schloss

/7

v,

7

v O \ ¢
\ \
\
o) @)
A-A
9
D-D
7
:O) %
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 |Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert 19 |Endabdeckung |LEFS16 |Aluminiumlegierung Eloxiert
2 |[Fiihrung — 20 |Abdichtung Kabel | LEFS16 NBR
3 |Kugelumlaufspindel — 21 |Befestigung Schutzband | Rostfreier Stahl
4 |Schlitten Aluminiumlegierung Eloxiert 22 |Staubschutzband Rostfreier Stahl
5 |Abdeckplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 23 | Dichtung Magnet [ LEFS40 —
6 |Schutzband-Niederhalter Kunstharz 24 |Lager — Hub 250 mm oder mehr
7 |Gehduse A Aluminium-Druckguss | Beschichtung 25 |Lager —
8 |Gehause B Aluminium-Druckguss |  Beschichtung 26 |Magnet — Mit Signalgeber-Kompatibiltat
9 |Lager-Befestigung Aluminiumlegierung 27 | Schutzband-Niederhalter laufrollengefiihrt — Ohne Schmierfett-Anwendung
10 |Abdeckung Aluminiumlegierung | Beschichtung/eloxiert 28 | Warmeableitungsplatte [ LEFS16 —
11 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung
12 |Riemenscheibe Aluminiumlegierung
14 |Abdeckplatte Aluminiumlegierung Eloxiert Ersatzteile/Riemen
15 | Tischdistanzstiick [ LEFS32 |Aluminiumlegierung | Eloxiert (nur LEFS32) Nr. GroBe Bestell-Nr.
16 |Motor — 16 LE-D-6-5
LEFS16 |Aluminiumlegierung Eloxiert 25 LE-D-6-2
17 | Motorabdeckun 13
o LEFS25/32/40 Kunstharz 32 LE-D-6-3
Motorgehéuse - . ) 40 LE-D-6-4
18 | it Motorbremse LEFS25/32/40 | Aluminiumlegierung Eloxiert

O
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

LEFS16E
nxQ 35 3H9 (*39%%) Tiefe 3
<
3 = —t
100
D x 100 (= E) F
B 8
L (2:4)
7 (37) A (Schlittenverfahrweg) 37 (117,5) 40
(41) [39] Hub 39 (41) 65 27
42 [Referenzposition] Referenzposition “lem =~
S | S— — ‘ Trf ©
«©
\Motorkabel (Lange = 250) | & ¥ '
(%] o
© ~ 55 \M4 x 0,7
mit Motorbremse Motorkabel (L&nge = 250) Gewindetiefe 7
(Erdungsanschluss )
(161,5) 65
(72) Bremskabel (L&nge ~ 250)
@ 3H9 (‘9% Tiefe 3 0
Bezugsebene fiir 4xM4x0,7 24
Gehausemontage Gewindetiefe 6,4 =
N .. - &
= RS —
] u(")z +0,025y T
g 3H9 (*3%*°) Tiefe 3
Abmessungen [mm]
L
Modell ohne Motorbremse | mit motorbremse - . n v E .
LEFS16E[1-50(] 254,5 298,5 56 130 15
LEFS16E[]-100(] 304,5 348,5 106 180 4 —_ —
LEFS16E[]-150C] 354,5 398,5 156 230
LEFS16E[1-200C] 404,5 448,5 206 280 6 2 200
LEFS16E[1-2500] 454,5 498,5 256 330
LEFS16EL]-300C1 504,5 548,5 306 380 8 3 300 40
LEFS16E[1-350(] 554,5 598,5 356 430
LEFS16E[1-400(] 604,5 648,5 406 480 10 4 400
LEFS16E[1-450(] 654,5 698,5 456 530
LEFS16E[1-500L] 704,5 748,5 506 580 12 5 500
27
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor
LEFS16E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehauseunterseite (Option)

@ 3H9 (*$%%%) Tiefe 3 @ 3H9 (*39%5)Tiefe 3
8
G H
Abmessungen [mm] >
Passstiftbohrung: K L
Modell - ?_I |
LEFS16E[-500] 25
LEFS16E[-100C] 80 —
LEFS16ECJ-1500J
LEFS16E[1-200[] 180 O
LEFS16E[]-2500] E
LEFS16EC]-300CJ 080 50 O
LEFS16E[1-350(]
LEFS16E[1-400] 380 —
LEFS16E-4500J
LEFS16E[1-500(] 480 E
n
w
|
n
w
-
I
n
w
|
L
I
w
-
o
w
-
™
©
-
n
(&)
X
-
-
O
(8]
X
-
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

LEFS25E
5 3H9 (*8%%°)
nxQ45 i
- = Tiefe 3
© : [ | 5
< =
[ 120 10
Dx120 (=E) F
B
L Kabelldnge ~ 250
(52 / A (Schlittenverfahrweg) *2 52 58
10 | |_(58)54] Hub S4[56)] |, (115.5) 24) 38
2] renzposiion] Referenzposfon® ‘1204 ‘

T T | ¥ i i 0
| ! ~
© [Te)

* o3t
[To] <o) ‘
g~ 6
M4 x 0,7

Gewindetiefe 8
(Erdungs-
anschluss)

Motoroption: Mit Motorbremse
(160,5) Kabelldnge ~ 250

= QEV

o 3H9 () (162)

Bezugsebene fir Gehausemontage Bremskabel (@ 3,5)

PR Tiefe 3 64
(B Abmessungsbereich) 4% M5 x8 A
Gewindetiefe 8 \29)
] & = D- = - ] & 3 R
- I -
8l 2
3H9 (1§
Tiefe 3

+1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fir die Gehéusémontage uss die Hohe der gegeniiberliegenden Flache oder des Stifts
aufgrund der Profilausfiihrung mindestens 3 mm betragen. (Empfohlene Lénge: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene
Uberstehen kdénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungenmit Werkstlcken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.

%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlcke und Anlagenteile im\Umfeld des Schlittens behindert.

*3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition

=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde

29

Abmessungen [mm]
L

Recel ohne Motorbremse | mit Motorbremse A B n D E F
LEFS25E[1-500] 285,5 330,5 56 | 160 [~ 4 | — — 20
LEFS25E[1-100C] 335,5 380,5 106 | 210 | 4 | — —
LEFS25E-1500] 385,5 430,5 156 | 260 | 4 | — —
LEFS25E[1-200C] 435,5 480,5 206 | 310 | 6 2 | 240
LEFS25E[1-2500] 485,5 530,5 256 | 360 6 2 240
LEFS25E[1-300C] 58515) 580,5 306 | 410 | 8 3 | 360
LEFS25E-3500] 585,5 630,5 356 | 460 | 8 3 | 360
LEFS25E[1-400C] 635,5 680,5 406 | 510 | 8 3 | 360
LEFS25E[1-4500] 685,5 730,5 456 | 560 | 10 | 4 | 480 35
LEFS25E[1-500C] 735,5 780,5 506 | 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25E[1-5500] 785,5 830,5 556 | 660 | 12 5 600
LEFS25E[1-600C] 835,5 880,5 606 | 710 | 12 | 5 | 600
LEFS25E[1-65001 885,5 930,5 656 | 760 | 12 5 600
LEFS25E1-700C] 935,5 980,5 706 | 810 | 14 | 6 | 720
LEFS25E[]-7500] 985,5 1030,5 756 | 860 | 14 | 6 | 720
LEFS25E[1-800C] 1035,5 1080,5 806 | 910 | 16 | 7 | 840

O
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor
LEFS25E

()
Bohrungen fiir Passstifte an Gehauseunterseite (Option)*! h
-l
n
X - m
3H9 (+8,025) @ 3Hg (49 h
8.1l Tiefe 3 Tiefe 3 -
G H
+1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Geh&useunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.
>
L
-l
Mit Signalgeber (Option)
27
L N g
m— : pee==Nr=ssp 7
£ : — = = -
s ; ; ; L
) )
(4,5) 99 g % 99 (2,5) E
+ Bei HUben von 99 mm oder weniger kénnen nur 2 motorseitige Signalgeber-Montagewinkel installiert werden. (7))
11}
-l
Abmessungen [mm]

Modell G H »
LEFS25E[1-500] 100 30 Ll
LEFS25E1-1000] | 100 45 -l
LEFS25E[1-150C1 | 100 45
LEFS25E[1-2000] | 220 45 —
LEFS25E[1-25001 | 220 45
LEFS25E[1-300C] | 340 45 T
LEFS25E1-3500] | 340 45 (72}
LEFS25E-40000 | 340 | 45 w
LEFS25E[1-450C1 | 460 45
LEFS25E[1-5000] | 460 45 -
LEFS25E[1-5500] | 580 45
LEFS25E[1-600C] | 580 45 LL
LEFS25E[1-6500] | 580 45 E
LEFS25E[1-700C] | 700 45 _
LEFS25E[1-750C] | 700 45
LEFS25E[1-800C] | 820 45 —
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

LEFS32E

5H9 (+g,030)
nx955 o Tiefe 5
o B S R ] Fﬂ@
(] T I T
150
D x 150 (= E) 15
B 15
L Kabelldnge ~ 250
(62) A (Schlittenverfahrweg) 2 62 70
10 | | (66)[64 Hub 64 66) (142) 04 65 48
412] [Referenzposion] * Reeemposton® | 2 [4] — .
B S R | 1 - — 1 \‘ 0 5 L g
Motorkabel ~ ©y P
o © (2x@5) N 8
©l © 7,5
N T \WM4x 0,7
indetioh
Motoroption: Mit Motorbremse (Cé%mg;ﬁsﬁﬂﬁsg
(194) 24
&
&
_
15
O 5H9 +0,030
Tiefe 5
Bezugsebene flr 4 x M6 x 1
Gehéusemontage Gewindetiefe 9,9
(B Abmessungsbereich)*! ™ i ) -
Il_l |
B & mo —
©|
[fe] 5HY +8,030
Tiefe 5
+1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fiir die Gehdusemontage muss die Hohe der gegeniberliegenden Flache oder des Stifts
aufgrund der Profilausflihrung mindestens 3 mm betragen. (Empfohlene Lénge: 5 mm)
Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Gehdusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehausemontage-Bezugsebene
Uberstehen kénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlicken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.
%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke nicht die Werksticke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
#3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition
=4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geandert wurde
Abmessungen [mm]
L
Modell ohne Motorbremse | mit Motorbremse - . n D E
LEFS32E-5000 332 384 56 | 180 | 4 | — | —
LEFS32EC1-100C] 382 434 106 | 230 | 4 | — | —
LEFS32E1-1500] 432 484 156 | 280 | 4 | — | —
LEFS32E[1-200C] 482 534 206 | 330 | 6 2 | 300
LEFS32E[1-2500] 532 584 256 | 380 | 6 2 | 300
LEFS32E1-300C] 582 634 306 | 430 | 6 2 | 300
LEFS32E[1-3500] 632 684 356 | 480 | 8 3 | 450
LEFS32E[1-400C] 682 734 406 | 530 | 8 3 | 450
LEFS32E1-4500] 732 784 456 | 580 | 8 3 | 450
LEFS32E[1-500C] 782 834 506 | 630 | 10 | 4 | 600
LEFS32E[1-5500] 832 884 556 | 680 | 10 | 4 | 600
LEFS32EC1-600C] 882 934 606 | 730 | 10 | 4 | 600
LEFS32E[1-6500] 932 984 656 | 780 | 12 | 5 | 750
LEFS32E1-700C] 982 1034 706 | 830 | 12 | 5 | 750
LEFS32E1-7500] 1032 1084 756 | 880 | 12 | 5 | 750
LEFS32E[1-800C] 1082 1134 806 | 930 | 14 | 6 | 900
LEFS32E[1-8500] 1132 1184 856 | 980 | 14 | 6 | 900
LEFS32EC1-900C] 1182 1234 906 [ 1030 14 | 6 | 900
LEFS32E[1-9500] 1232 1284 956 [1080| 16 | 7 | 1050
LEFS32E[1-10000] 1282 1334 1006 | 1130 | 16 | 7 | 1050
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Abmessungen: axialer Motor
LEFS32E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*!

LEFS

T - T T
o I __F" P
é +0,030 N 40,030 m
5H9 (™) 0 5H" ™) ™
10, |II Tiefe 5 Tiefe 5 L
G 25 -~
=1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.
>
1T]
Mit Signalgeber (Option) -
32
—1 [ N
I, ‘ @ I
(== - ‘ = b E
; ! 232 -
< <
(14,5) 9 |g o 99 (12,5) |
# Bei Hliben von 99 mm oder weniger kénnen nur 2 motorseitige Signalgeber-Montagewinkel installiert werden. E
(2]
Ll
-l
Abmessungen [mm] P —
Modell G
LEFS32E[1-500] 130 on
LEFS32E[1-1000] 130 11]
LEFS32E[1-15000 130 -
LEFS32E[1-2000] 280
LEFS32E[1-2500] 280 P —
LEFS32E[1-3000] 280
LEFS32E[1-35001 430 I
LEFS32EC-4000] | 430 gj
LEFS32E[1-4500] 430 |
LEFS32E[1-50001 580
LEFS32E[1-5500] 580 P
LEFS32E[1-6000] 580
LEFS32E[1-65001 730 LL
LEFS32E[1-7000] 730 E
LEFS32E[1-7500] 730 _|
LEFS32E[1-80001 880
LEFS32E[1-8500] 880 P
LEFS32E[1-9000] 880
LEFS32E[1-95001 1030 o
LEFS32EC1-1000C] | 1030 [TT]
-l
™
Q
™
[Ty]
O
x
br)
-
[
O
x
=

svC %

N



Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

LEFS40E
nx0o6,6 6H9 (*0°%°)
~ Tiefe 6
3 ‘ — K%
© - - - -
150 15
D x 150 (= E) 60
B
L Kabelldnge = 250
(86) A (Schittenverfahrweg) "2 86
13 | 1) [88] Hub 88[(90)] (165) B1) 90
p o
412 Referenzpostion Referenzposiion 2 4] 0 65 61
| 1: s
#7”'1 i HE (- 0 1 = S5
| i
I Motorkabel (2x@5) Pt [, @
ol o3 '
R 8
n: Mit Motorbremse
Kabellange =~ 250
65
=+
I =
Bremskahel (0 3,5)
0,030
@6H9("0"") (170)
B b " Tiefe 7 106
ezugsebene flr
Gehausemontage % 60 ©
(B Abmessungsbereich)*! N ewn el—ei% - 0
%‘ =%
- - ) *@
: — st |
< ~
,\I 6H9 (+8,030)
Tiefe 7

M4 x 0,7
Gewindetiefe 8
(Erdungsanschluss)

<
q

20

+1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fir die Gehdusemontage muss die Hohe der gegeniberliegenden Flache oder des Stifts

aufgrund der Profilausfihrung mindestens 3 mm betragen. (Empfohlene Lénge: 5 mm)

Beachten Sie zudem, dass andere Flachen als die Geh&dusemontage-Bezugsebene (Abmessungsbereich B) leicht aus der Gehdusemontage-Bezugsebene

Uberstehen koénnen. Achten Sie darauf, einen Spalt von 1 mm oder mehr vorzusehen, um Beriihrungen mit Werkstlcken, der Ausriistung usw. zu vermeiden.
%2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verfahrt.

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

*3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition
«4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde

Abmessungen [mm]
L
el ohne Motorbremse | mit Motorbremse A B n D| E

LEFS40E1-1500] 506 555 156 | 328 4 — | 150
LEFS40E[1-2000] 556 605 206 | 378 6 2 | 300
LEFS40E[1-2500] 606 655 256 | 428 6 2 | 300
LEFS40E1-30001 656 705 306 | 478 6 2 | 300
LEFS40E1-3500] 706 755 356 | 528 8 3 | 450
LEFS40EC1-4000] 756 805 406 | 578 8 3 | 450
LEFS40E[1-4500] 806 855 456 | 628 8 3 | 450
LEFS40E[]-5000] 856 905 506 | 678 10 | 4 | 600
LEFS40E1-5500] 906 955 556 | 728 10 | 4 | 600
LEFS40EC1-6000] 956 1005 606 | 778 10 | 4 | 600
LEFS40E1-6500] 1006 1055 656 | 828 12 | 5 | 750
LEFS40EC1-7000] 1056 1105 706 | 878 12 | 5 | 750
LEFS40E1-7500] 1106 1155 756 | 928 12 5 | 750
LEFS40E[1-800C] 1156 1205 806 | 978 14 | 6 | 900
LEFS40E1-8500] 1206 1255 856 | 1028 | 14 | 6 | 900
LEFS40E1-900C] 1256 1305 906 | 1078 | 14 | 6 | 900
LEFS40E1-9500] 1306 1355 956 | 1128 | 16 | 7 | 1050
LEFS40EC1-10000] 1356 1405 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050
LEFS40E1-11000] 1456 1505 1106 | 1278 | 18 8 | 1200
LEFS40E1-12000] 1556 1605 1206 | 1378 | 18 | 8 | 1200
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Abmessungen: axialer Motor

Batterieloser Absolut-Encoder .
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFS40E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*

4 o

M— 1 —1¢

e

7
-

6H9 (0%

Tiefe 6
G

70

@ 6H9 (+8’030)

Tiefe 6

+1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Geh&useunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Mit Signalgeber (Option)

! — — : =
1 - o 1
(38,5) 99 ) 3 99 (36,5)
Abmessungen [mm]
Modell G

LEFS40E[]-1500] 130
LEFS40E[1-20007 280
LEFS40E-2500] 280
LEFS40E[1-300C] 280
LEFS40E[]-35000 430
LEFS40E[]-4000] 430
LEFS40E[1-4500] 430
LEFS40E[]-50000 580
LEFS40E-55000 580
LEFS40E[1-600C] 580
LEFS40E[1-6500] 730
LEFS40E[]-700C] 730
LEFS40E[1-7500] 730
LEFS40E[1-8000] 880
LEFS40E[1-85000 880
LEFS40E[1-900C] 880
LEFS40E[1-9500] 1030
LEFS40E[1-1000C] | 1030
LEFS40EJ-11000] | 1180
LEFS40E[1-1200C] | 1180

N
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: paralleler Motor

39,2

LEFS16RE
B 8
D x 100 (= E) F
100 3H9 (2% Tiefe 3
nx@ 3,5
Y
<
% ]
]
L
Einbaulage des Motors 7 (37) A(Schlittenverfahrweg) 37 295
Links, parallel 41) [39] Hub 39 [(41)] 40
95,7 @) 12 [Referenzposition] Referenzposition [ <2 [4] (52,5) 27
® ‘ 1 - = '}
Yo} (75) 8
° S ) e Q 5_",7
3 g © M4 x 0,7
Einbaulage des Motors 55 Gewindetiefe 7
Erdungsanschluss
Rechts, parallel Motorkabel (Ldnge ~ 250) (2,4) 96 2,4) ( g )
95,7 65 80
= |
8
oy * Bezugsebene fiir Gehdusemontage @ 3H9 (*29%5) Tiefe 3
Yonv(oy )IFEY
O O = O — g;
fﬁ | ©
. '  ®
< 2 +0,025) T+
%‘ @ 3H9 (") Tiefe 3
|24,
4 x M4 x0,7 40
— Anschluss Gewindetiefe 6,4 -
15
: mit Motorbremse
[edm]
Bremskabel A, Q 65 @4) 141 (2,4)
+ 125
Motorkabel % o
24 Motorkabel (L&nge = 250)
@ o e
Bremskabel (Lange = 250) H—-—
® 0 & _'
Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E F
LEFS16[IE[]-50C] |166,5 56 130 15
LEFS16LJE[1-100C] |216,5 106 180 4 — —
LEFS16[E[J-150(] |266,5 156 230
LEFS16LJE[]-200L] |316,5 206 280 6 o 200
LEFS16[JE[-250[] [366,5 256 330
LEFS16[]E[1-300C1 |416,5 306 380 8 3 300 40
LEFS16[1E[1-350[1 |466,5 356 430
LEFS16JE[]-400[] |516,5 406 480 10 4 400
LEFS16[E[J-450(] |566,5 456 530
LEFS16LJE[]-500L] |616,5 506 580 12 5 500
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Abmessungen: paralleler Motor

Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb

Batterieloser Absolut-Encoder

Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFS16R

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)

Abmessungen

3H9 (+g,025)

Tiefe 3

@ 3H9 (+0,025)
G Tiefe 3

[mm]

Modell

Passstiftbohrung: K

G H

LEFS16LIE[]-500]

LEFS16L1E[-100C1

LEFS16LIE[]-1500C]

25
80

LEFS16L1E[1-200(1

LEFS16LIE[]-2500]

180

LEFS16L1E[]-3000]

LEFS16LIE[]-3500]

280 50

LEFS16L1E[-400(]

LEFS16LIE[]-4500C]

380

LEFS16L1E[-500(1

480

O
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS25R
Ansci::hluss
Motorkabel Bremskabel
' 24 5 !
EE

B 10
D x 120 (= E) F
120
nx@4,5
2 e
= = o
L
10 (52) A (Schlittenverfahrweg) *2 52 40,5
(56) [54]*4 Hub
(4) [2]*4 Referenzposition] “  Referenzposition*®

0| o
| <
0,

@ 3H9 (3%

tiefe 3

4xM5x0,8
Gewindetiefe 8,5 4

Bezugsebene fiir Gehdusemontage

(Gehauseseite B)*!

7o)
©

(68,5)

Motorkabel
(2x@5)
(85) Aﬁ

Kabellange ~ 250

(7.5)

106

38

o -
- - _L0 - =
R
M ) ) ) ] (|
) ) _‘= —_—
)
2]
3H9 (+g,025)
tiefe 3 45
64
(102)

Mlt Motori!iaremse:::LEFSé:’:'»DD-D:B

8 g
n
' Q
' O
_C
(125,5) @ @4 =
]
(109) ol 8
: y va
— Bremskabel
= (03.5)
i °
" [ !
==l o o
58
(7.5) (46) | 38
= ]
3| =H : &
g i
Te]
M4 x 0,7 «,—T
Gewindetiefe 8~ 6|

(Erd- anschluss)

Motoreinbaulage: linke Seite parallel

Motoreinbaulage: rechte Seite parallel

| LEFS25L0 _ LEFS25R0 |
106 106
1 ® ® '
BEEE E e
& ®

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontags montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie auBerdem, dass andere Oberfldchen als die Bezugsebene fiir Gehaysemontage (Geh&useseite B) tber die Bezugsebene flir Gehdusemontage hervorstehen kénnen.

Stellen Sie daher sicher, dass ein Abstand von min. 1 mm vorhanden ist, um Beeintiéchtigungen zwischen den Werkstiicken, der Ausrtistung usw. zu verhindern.

#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurtick zur Referenzposition verfahrt.

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstticke nicht die Werksticke un

+3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition
#4 DerWertin [ ]zeigt an, wenn die Referenzierrichtung ge&ndert wurde.

nlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.

Abmessungen bmessungen [mm]
Modell L A | B [n][D Modell L A | B |n[D|EF
LEFS25LE[]-50L] 210,5 56 | 160 | 4 | — LEF\SZSDEDASOD 610,5 | 456 | 560 | 10 | 4 | 480
LEFS25[1E[1-1000] | 2605 | 106 | 210 | 4 | — LEFS251E[1-5000] | 660,5 | 506 | 610 | 10 | 4 | 480
LEFS25[IE[J-1500] | 3105 | 156 | 260 | 4 | — LEFS251E]-5500] | 710,5 | 556 | 660 | 12 [ 5 | 600
LEFS25[JE[1-2000] | 3605 | 206 | 310 | 6 | 2 | 240 LEFS25CJEC1-6000] | 760,5 | 606 | 710 | 12 | 5 [ 600 | ..
LEFS25[1E[]-250] | 4105 | 256 | 360 | 6 | 2 | 240 LEFS250E[1-650C1 | 8105 | 656 | 760 | 12 | 5 | 600
LEFS25]E[1-3000] | 460,5 | 306 | 410 | 8 [ 3 | 360 LEFS250]E[]-700C] | 860,5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720
LEFS25L1E[]-3500] | 510,5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 LEFS25LIE[3:7500] | 9105 | 756 | 860 | 14 | 6 | 720
LEFS25[JE[1-400C] | 5605 | 406 | 510 | 8 | 3 | 360 LEFS25(]E1-800C] | 960,5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840
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Abmessungen: axialer Motor

Batterieloser Absolut-Encoder .
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFS25R

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*

F S

Tiefe 3

=1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehauseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftoohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell G H Modell G H

LEFS25]E[]-50(] 100 30 LEFS25]E[1-450(] 460 45
LEFS250JEC]-1000] | 100 | 45 LEFS250JE[]-5000] | 460 | 45
LEFS25JE[]-150(] 100 45 LEFS25JE[]-550(1] 580 45
LEFS25JE[]-2000] | 220 | 45 LEFS25JE[1-600] | 580 | 45
LEFS25]E[1-250(] 220 45 LEFS25]E[1-650] 580 45
LEFS25[JE[]-3000] | 340 | 45 LEFS25JE[]-7000] | 700 | 45
LEFS25[]E[]-350(] 340 45 LEFS25]E[1-750(] 700 45
LEFS250JE[]-400] | 340 | 45 LEFS25(]E[]-800C] | 820 | 45

% SNC
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Serie LEFS

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS32R
Motoreinbaulage: linke Seite parallel
5 . LEFS32L0]
D x 150 (= E) 15 132,5
150 5H9 (*§°% - -
n tiefe 5 ! 1
x@55 8 g é
© ® ®
2 - - - - - 4 - - -
Motoreinbaulage: rechte Seite parallel
LEFS32R]
132,5
S @ @
L ® ®
10 (62) A (Schlittenverfahrweg) *2 62 55 - - -
(66) [64]* Hub 64 [(66)]* 0
4 [2]*4 Referenzposition] - Referenzposition'® / 2 [4]%4 (8.5) (59.9) 48
™
> P
5| =d ° U (%)
g =l ¥ 8
™
o 8 M4 x 0,7 gT
~ Gewindetiefe 8 7 g
h Ansdﬁluss N (Erd- anschluss)  —
- . - @ 5H9 (+8,030)
Motorkabel Bremskabel Tiefe 8 - - o -
1 o4 15 ; (Senkungstiefe 3) 8 Mit Motorbremse: LEFS32010-[1B
= Motorkabel 3 Bremskabel
(2x@5) S : 335
N - - (94) 24 & 059
= Motorkabel
73,5 3
4 X M6 x 1 — g 2x05) °
7 ‘ ©
Gewindetiefe 12,5 (Senkungstiefe 3) 1 ™ ' - © 9{
Bezugsebene flir Gehdusemontage ] Q }{ Q
(Gehauseseite B)*! \ 2 ‘ =] o 3 8 | g
0= - om g— i 2 (187, 24 J
- ‘ < ¥ R
P N N N L T < 3 (116,5) &
e ! N Sr 7 <
|| Y [c) 4 g ‘ | @
10 ‘ @
5H9 (+g,030) s} I —
Tiefe 8 (Senkungstiefe 3) 42 : >% o
70 | - -
(122) .=IJ © 0 o

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene flir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min

jamm sein. iémpfohlene Hoéhe: 5 mm)

Beachten Sie auBerdem, dass andere Oberflachen als die Bezugsebene fiir Gehdusemontage (Gehauseseite B) iber die Bezugsebene flir Gehdusemontage hervorstehen kénnen.
Stellen Sie daher sicher, dass ein Abstand von min. 1 mm vorhanden ist, um Beeintréchtigungen zwischen den Werkstiicken, der Ausristung usw. zu verhindern.
#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurtick zur Referenzposition verfahrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
+3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition
=4 DerWertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung ge&ndert wurde.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E Modell L A B n D E
LEFS32JE[1-50C] | 245 56 | 180 4 — — LEFS320J0E]-55000 | 745 | 556 | 680 [ 10 4 600
LEFS32CJE[1-100C] | 295 | 106 | 230 4 — — LEFS32JEC]-600C1 | 795 [ 606 [ 730 [ 10 4 600
LEFS32JE1-150] | 345 | 156 | 280 4 — — LEFS32JE[]-650] | 845 | 656 | 780 | 12 5 750
LEFS32[JE[-200C] | 395 | 206 | 330 6 2 300 LEFS32JE[-700C] | 895 | 706 | 830 | 12 5 750
LEFS32[JE[1-250(] | 445 | 256 | 380 6 2 300 LEFS32CJEC-750]1 | 945 | 756 | 880 | 12 5 750
LEFS32JE[1-300C] | 495 | 306 | 430 6 2 300 LEFS32[JEC]-800C1 | 995 | 806 [ 930 [ 14 6 900
LEFS32JE[]-350C1 | 545 | 356 | 480 8 3 450 LEFS32JE[]-850C1 | 1045 | 856 | 980 | 14 6 900
LEFS32JE[1-400C] | 595 | 406 | 530 8 3 450 LEFS32CJE[1-900C] | 1095 | 906 | 1030 [ 14 6 900
LEFS32JE[]-450C1 | 645 | 456 | 580 8 3 450 LEFS320JE1-9500] | 1145 | 956 | 1080 [ 16 7 [ 1050
LEFS32CJE[1-500C] | 695 | 506 | 630 | 10 4 600 LEFS32CJEC]-1000C] 1195 [ 1006 | 1130 | 16 7 [ 1050
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb Serie LEFS

Abmessungen: paralleler Motor
LEFS32R

()
Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)* h
G 25 —
hd — _ N4 — hd
i i T N
o 1 | @
= = & = = m
[Te) 10 5H9 (+8,030 @ 5H9 (+8,030 ) ] - |
Tiefe 5 Tiefe 5 _
1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehduseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftoohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen. I._IIJ
Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell G Modell G
LEFS320JEC]-500] 130 LEFS32L]E[]-5500] 580 g
LEFS32[JE[]-100C] 130 LEFS32[]E[]-600C] 580 w
LEFS320JE]-1500] 130 LEFS32C]E[]-6500] 730 -l
LEFS32[JE[]-200C] 280 LEFS32L]E[]-700C] 730
LEFS320]E]-2500] 280 LEFS32L]E[]-7500] 730 S
LEFS32[JEC]-300C] 280 LEFS32[]E[1-800C] 880
LEFS320JE]-350C] 430 LEFS32L]E[]-850[] 880 E
LEFS32[]E[-400C] 430 LEFS32C]E]-9000] 880 n
LEFS320JE]-4500] 430 LEFS32L]E[1-9500] 1030 11|
LEFS32[1E[]-500C] 580 LEFS32[C]E[]-10000] | 1030 -l
n
L
-l
I
(7]
L
-l
L
I
L
-l
o
L
-l
-
e
™
[Tl
O
x
]
-
[
O
x
)
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Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: paralleler Motor

LEFS40R
B 15 Motoeinbaulage: linke Seite parallel
D x 150 (= E) 60 % P
X = 40,030 LEFS40LC]
150 6H9 (™) - - -
Tiefe 5 153
- - - - ® @
~ ' '
0 A BEE |
® ®
Nx066 ] Motoreinbaulage: rechte Seite parallel
| LEFS40R[]
- Z ? 153
o ®
L : % gl s :
13 86 A (Schlittenverfahrweg) *2 86 62,4 o o
(90) [88]*4 Hub 88 [(90)]*4 — , —
(4) [2]%% eeergosion] Referzpositon 2 [(4)]*
;| 00
- ._B® 20
L Hy T ] 85 60 61
g e ‘ g
o Al K
Anschluss M4 x 0,7 ot
o o o Gewindetiefe 8 8
‘ Motorkabel = Bremskabel ‘ 0 (Erd- anschluss)
; 24 15 ; ©
o - 0,030 e - iy > .
i, Sl @ 6H9 (57 g Mit Motorbremse: LEFS40011-B
- - - Tiefe 7 (121,5) 4y B | Motorkabel !
(95,5) gj g 2x2%) 9 © 8
4 xM8x 1,25 - o © ill'
- - - ol re] o
Bezugsebene fir Gehdusemontage Gewindetiefe 13 &) ' C\u' 2 i
" - = @
(Gehé&useseite B) \ x| ' :%’ (164,5) 24 3
= S ——5— 3 3 (138,5) ol &
- ' Gl H !
I i " g1 [ -
[Te]
! e ]
| o Q ‘ H = |
— : ‘
T T o o o] Gae
Tiefe 7 60 !
106 ‘ | | ‘
(170) AL © o o |

#1 Wenn Sie den Antrieb unter Verwendung der Bezugsebene fiir Gehdusemontage montieren, sollte die Hohe der Bezugsebene bzw. der Stifte min. 3mm sein. (Empfohlene Héhe: 5 mm)
Beachten Sie auBerdem, dass andere Oberfldchen als die Bezugsebene fiir Gehdusemontage (Geh&useseite B) tber die Bezugsebene flir Gehdusemontage hervorstehen kénnen.
Stellen Sie daher sicher, dass ein Abstand von min. 1 mm vorhanden ist, um Beeintréchtigungen zwischen den Werkstiicken, der Ausriistung usw. zu verhindern.

#2 Abstand, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Refernzposition verféhrt.

Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
+3 Position nach der Riickkehr zur Referenzposition
=4 DerWertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E Modell L A B n D E
LEFS40CJECJ-150C0] | 4034 | 156 | 328 4 [ — 1] 150 LEFS400JE1-6500] | 9034 | 656 | 828 [ 12 [ 5 | 750
LEFS40CJE[1-200C] | 4534 | 206 | 378 6 | 2 | 300 LEFS40CJEC]-700C] | 9534 | 706 | 878 | 12 | 5 | 750
LEFS40CJE1-2500] | 5034 | 256 | 428 6 | 2 | 300 LEFS40CJEJ-750C] | 1003,4 | 756 | 928 [ 12 | 5 | 750
LEFS40CJE]-300C] | 5534 | 306 | 478 6 | 2 | 300 LEFS40CJE]-800C] | 10534 | 806 | 978 [ 14 [ 6 | 900
LEFS40CJE1-3500] | 603,4 | 356 | 528 8 | 3 | 450 LEFS400JE]-850C] | 1103,4 | 856 | 1028 [ 14 | 6 900
LEFS40CJE1-400C] | 6534 | 406 | 578 8 | 3 | 450 LEFS40CJE[]-900C] | 11534 | 906 | 1078 | 14 [ 6 | 900
LEFS40CJE]-450C] | 7034 | 456 | 628 8 | 3 | 450 LEFS40JEJ-9500] | 12034 | 956 | 1128 | 16 | 7 | 1050
LEFS40CJEC1-500] | 7534 | 506 | 678 | 10 | 4 | 600 LEFS40CJEC]-1000C]] 1253,4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 [ 1050
LEFS40CJE[]-5500] | 8034 | 556 | 728 | 10 | 4 | 600 LEFS400JECJ-11000]| 1353,4 | 1106 | 1278 | 18 | 8 | 1200
LEFS40CJEC]-600C] | 8534 | 606 | 778 | 10 | 4 | 600 LEFS40CJE]-12000]] 1453,4 | 1206 | 1378 | 18 | 8 [ 1200
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Abmessungen: paralleler Motor

Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Spindelantrieb

Serie LEFS
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFS40R

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*

G

70

&

+0,030

1 6H ("0

)

@6H9 (*3%°) /

Tiefe 6

Tiefe 6

A YN

#1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Gehduseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Abmessungen [mm] Abmessungen [mm]
Modell G Modell G
LEFS40CJECI-15000 | 130 LEFS40JE(]-6500] | 730
LEFS40JE[]-2000] | 280 LEFS400JEC]-7000] | 730
LEFS40JE(]-25000 | 280 LEFS40JEC]-75000 | 730
LEFS40JE[]-3000] | 280 LEFS40C]EC]-800C] | 880
LEFS40CJE[J-35000 | 430 LEFS40JE(]-8500] | 880
LEFS40CJE[1-4000] | 430 LEFS40CJEC1-900C] | 880
LEFS40JE[]-45000 | 430 LEFS40JE(]-95000 | 1030
LEFS40CJE[1-5000] | 580 LEFS400JEC1-10000] | 1030
LEFS40JE[]-55000 | 580 LEFS40JECJ-1100C] | 1180
LEFS40CJE[1-600] | 580 LEFS400JEC1-120001 | 1180

O
2
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Antrieb mit Kugelumlauffiihrung
Riemenantrieb

Serie LEFB LErB1s, 25,32

Bestellschliissel

(€ Gors>

+ Siehe Seite 182 ff. fir Details.

LEFB

25

ET-
00

‘\‘f

500

R1

CD17T

CINIK
© 6000

0

©

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

0 GroBe 9 Motorausfiihrung 9 Aquivalente Stei- Q Hub*' [mm]

16 E Schrittmotor 24 VDC gung [mm] s Anm.

25 Batterieloser Absolut-Encoder | T | 48 | GroBe Verwendbarer Hub

22 300 bis | 416|300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000
1000
300 bis 25 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000
300 bis 32 300, 500, 600, 700, 800, 900, 1000,
2000 1200, 1500, 1800, 2000

@ Motoroption

6 Signalgebermontage®? *3 #4 *5

0 Schutzband-Niederhalter

ohne

Ohne

Standard

mit Motorbremse

c

Vorhanden (inkl. 1 Befestigungselement)

N

laufrollengefiihrt (fettfrei)

e Bohrungen fiir Passstift

9 Antriebskabellange

Unterseite / C—— Robotikkabel [m]
— | Gehauseseite In—x—!!. — Ohne R8 8*7
B+6 Untersefte Gehduse B R1 15 RA 10%7 Der Riemenantrieb der Serie LEFB
. N R3 3 RB 15%7 kann nicht in vertikalen Anwendun-
K | Gehauseunterseite |_II- R5 5 RC 20%7 gen eingesetzt werden.
2 Boh
ohrungen Gehéuseunterseite
‘ Fur ndhere Angaben zu Signalgebern sieche Web-Katalog.
43
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Battery-less Absolute Encoder Type

Slider Type/Belt Drive LEF B Series

O

SVC

@ Controller
— Ohne Controller
COCd Mit Controller
: g e, f_{_)
................... - C D 1 7 T ul
Schnittstelle (EingangIAusgang/l 1 | ¢ Kommunikations-Steckdose, I/0-Kabel**
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
Anzahl der Achsen 7 | Schraubmontage — Ohne Zubehdr — 1
Symbal Typ Mit STO 8x8 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker  [DeviceNet™ CC-Link| h
Standard Sicherheits- T | Kommunikationsstecker, T-Verzweigung Ver.1.10 |
5 Paralleleilngang (NPN)| @ ® Anzahl der Achsen ; I/I(/)(;Kl?:til(z ésm";) Paralleleingang (NPN)
6 |Paralleleingang (PNP)| @ Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 /O-Kabal (5 Paralleleingang (PNP)
E | EtherCAT L L 1 1 Achse Standard -Kabel (5 m)
9 | EtherNetIP™ | @ L) Mit STO Sicherheits- >
P | PROFINET | @ ° F | 1Adse Teifunktion w
D | DeviceNet® [ )
L 10-Link [ ] [ ] -
M CC-Link [ )
«1 Bitte setzen Sie sich flir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in geeignetes Modell auswahlen, da das Produkt nach dem Kauf nicht mehr g
Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden. geéndert werden kann, um eine Signalgeber-Kompatibilitat zu erhalten. w
«*2 Enthalt nicht LEF16 «6 Details zur Montage (Methode) finden Sie im Web-Katalog. |
*3 Wenn mindestens 2 benétigt werden, bestellen Sie diese bitte separat. «7 Fertigung auf Bestellung
(Bestell-Nr.: LEF-D-2-1 Fiir Details sieche Web-Katalog.) =8 Die DIN-Schiene ist nicht enthalten. Bitte separat bestellen. —
«4 Signalgeber missen separat bestellt werden. (Fur Details siche Web-Katalog.) «9 Wahlen Sie ,— fUr alle anderen Optionen als DeviceNet™, CC-Link
=5 Wenn ,—" ausgewéhlt wird, wird das Produkt nicht mit einem eingebauten oder Paralleleingang. T
Magneten fir einen Signalgeber geliefert, sodass ein Befestigungselement Waébhlen Sie ,—, ,S“ oder ,T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link. >=
nicht montiert werden kann. Stellen Sie sicher, dass Sie direkt ein Wéhlen Sie ,—, ,1, ,3“ oder 5" flr parallelen Eingang. Clﬂ
-l
W )
A\ Achtung Antrieb und Controller werden als Paket verkautft.
[S?Eé‘h‘zf\‘/fﬁ"mf P"g?t“k‘egj dureh Kombination des elekirischon Antrieh Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
ie -Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs : : 7))
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. und Antrieb korrekt ist. 1T}
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> -l
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus O L"Jberpr[]fen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile Diese Nummer muss mit der des Controllers Gbereinstimmen.
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen N - ) N . - ’ .
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das @ EJé)erp.ruf?n Slte,’\j)gl\?ledPar;,I\Iﬁ:I’e Vo Konflgurat—l‘o'rl____,-
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberprifen. tbereinstimmt ( oder )- 3 3 (%
VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen ] Ll
_— e . ’ LEFB25ET-500 =
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- —_— m
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version
V3.4 oder S3.4 oder hdher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180. 0
[UL-Zertifizierung] — . — w
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen * Sl_ehe B_(_etrlebsa_nleltung fur die Verwgndung der PrOdL_jkte' E
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kénnen Sie von unserer Website herunterladen: -
http://www.smc.eu herunterladen.
Schritt- | EtherCAT® E;?’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T'g”'P'” PROFINET g?ggf:;hﬂe‘:}s Device- | 10-Link ch;}2‘;‘:‘;‘|§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?ITM . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : |
Ausfiih- = ' l —
rung J ‘* -
| ©
o -
o]
| ] R
a Z] , W‘ =
7] “1 va . 4
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
44



S

erie LEFB

Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEFB16E LEFB25E LEFB32E
Hub [mm]*' 300, 500, 600, 700 300, 500, 600, 700, 800, 900 300, 500, 600, 700, 800, 900
800, 900, 1000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000 1000, 1200, 1500, 1800, 2000
" Nutzlast [kg]*2 [ horizontal 1 10 19
5 | Geschwindigkeit [mm/s]*2 48 bis 1100 48 bis 1400 48 bis 1500
§ max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?] 3000
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0.08
:’.’_ Umkehrspiel [mm]*3 max. 0,1
5 aquivalente Steigung [mm] 48 48 48
§ StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]** 50/20
E Funktionsweise Riemen
Fiihrung Linearfihrung
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
@[ MotorgroBe 028 042 [ [56.4
.g-g Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC
'gé Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
W'8| Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
& Leistungsaufnahme [W]*5 *7 Max. Leistung 51 Max. Leistung 60 Max. Leistung 127
- g Ausfiihrung*® spannungsfreie Funktionsweise
E‘g Haltekraft [N] 4 19 36
§§ Leistungsaufnahme [W]*7 2.9 5 5
2| Nennspannung [V] 24 VDC 10 %

=1 Bitte setzen Sie sich fir Hlbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als Sonderbestellung gefertigt werden.

«2 Die Geschwindigkeit &ndert sich je nach Ausfiihrung von Controller/Endstufe und der Nutzlast. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm
(Leitfaden)” auf Seite 16.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab.
Der elektrische Antrieb kann nicht fir vertikale Anwendungen verwendet werden

«3 Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

#4 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch sowohl in axiale als auch vertikaler Richtung zur Gewindespindel ist keine Fehlfunktion
aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in der Startphase)
Vibrationsfestigkeit: Bei einem Test im Bereich von 45 bis 2000 Hz trat keine Fehlfunktion auf. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in
vertikaler Richtung zur Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

#5 Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung
verwendet werden.

%6 Nur mit Motorbremse

«7 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse hinzugerechnet werden.

Gewicht

Serie LEFB16E
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000
Masse [kg] 1,19 1,45 1,58 1,71 1,84 1,97 2,10
Lusétzliches Gewicht mit Verriegelung [kg] 0,12

Serie LEFB25E
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Masse [kg] 2,39 2,85 3,08 3,31 3,54 3,77 4,00 4,46 5,15 5,84 6,30
Lusétzliches Gewicht mit Verriegelung [kg] 0,26

Serie LEFB32E
Hub [mm] 300 500 600 700 800 900 1000 1200 1500 1800 2000
Masse [kg] 4,12 4,80 5,14 5,48 5,82 6,16 6,50 7,18 8,20 9,22 9,90
Lusétzliches Gewicht mit Verriegelung [kg] 0,53
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Konstruktion

Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Riemenantrieb

Serie LEFB

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Serie LEFB

@/ B-B 0 r—ﬁ:‘iw H
A5 ]
e (BN
A—| ™
I ia - -
o) @ [H : ® ®\ ! B
0 = o = =a | N =l
— X 0
A—
b 4 b b
AR Py pep
= = - T olo /o /®
N . 7
t i ’ i
B i = | ®© 0 © ﬂ o B
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Schienenfiihrung —
3 Riemen —
4 Bandhalterung Kohlenstoffstahl Chromatiert
5 Bandanschlag Aluminiumlegierung Eloxiert
6 Tabelle Aluminiumlegierung Eloxiert
7 Blindplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
8 Schutzbandhalter Kunstharz
9 Gehéause A Aluminium-Druckguss Beschichtung
10 | Riemenscheibenhalter Aluminiumlegierung
1 Riemenscheibenwelle Rostfreier Stahl
12 | Endscheibe Aluminiumlegierung Eloxiert
13 | Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung Eloxiert
14 | Motorhalterung Aluminiumlegierung Beschichtung/eloxiert
15 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
16 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
17 | Bandanschlag Rostfreier Stahl
18 | Motor —
19 | Gummibuchse NBR
20 | Anschlag Aluminiumlegierung
21 Staubschutzband Rostfreier Stahl
22 | Lager —
23 | Lager —
24 | Zylinderschraube fiir Spannungseinstellung Chrommolybdénstahl Chromatiert
25 | Halteschraube fiir Riemenscheibe Chrommolybdanstahl Chromatiert
26 | Magnet — Mit Signalgeber-Kompatibilitat
27 | Rollen-Baugruppe — Ohne Schmierfett-Anwendung
28 | Warmeableitungsplatte | LEFB16 —
46
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Serie LEFB
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen: Riemenantrieb

+0,025 i
nxo35 3H9 (*9%%°) Tiefe 3
<
@
<
()
@
150 8
D x 150 (= E) 20
B
L (1.5) . 40
. — 5
7 (92) A (Schlittenverfahrweg) 37 53,5 o 27
(96) [94] Hub 39((41)] — |
41[2] Referenzposition] Referenzposition /|| 2 [4] ==
T Motorkabel i
S‘f Lange = 250
| I— ]
~
©
3 55
mit Motorbremse 11,7
Motorkabel
Lénge ~ 250
I 65
S
TT1] %
| | Bremskabel
3| \(Lange ~ 250)
@ 3H9 (*3%%°) Tiefe 3 (72)
40
4xM4x0,7 o4
Bezugsebene fiir Gehdusemontage Gewindetiefe 6,4 == ©
N
¢
i !
H I
S — )
< 0
g @1 1| @ 3H9 (*3%%°) Tiefe 3

47
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Schraube zur Einstellung der
Riemenspannun
(M3: Schlusselweite 2,5)

M4 x 0,7 Gewindetiefe 7
(Erdungsanschluss )

Abmessungen [mm]
Modell L A B n D E

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

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

LEFB16ET-10000]| 1195 | 1006 | 1135 | 16 7 | 1050

O
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Abmessungen: Riemenantrieb

Batterieloser Absolut-Encoder .
Schlittenausfiihrung/Riemenantrieb Serie LE F B

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LEFB16E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)

8 @ 3Hg (+0925) Tiefe 3

@ 3Hg (0925 Tiefe 3 /

G

30

Abmessungen (mm)
Modell Passshftbé)hrung: K

LEFB16ET-300C] 280
LEFB16ET-500L] 550
LEFB16ET-600L]

LEFB16ET-700L 730
LEFB16ET-800C] 880
LEFB16ET-900L]

LEFB16ET-1000C] 1030

O
2
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Serie LEFB
Batterieloser Absolut-Encoder (schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen: mit Motorbremse

49

N

LEFB25E
nross L)
T\ | || Tiefe3
= = = = ®
© - - - - - -
< 1
= = = = ®
170 10
D x 170 (=E) 25
B
L Lange ~ 250
10 (109) (Schlittenverfahrweg)+2 52 64,8 (1,5) 65
(113) [111] Hub 54 ((56)] 58
41[2] [Referenzposition]+4 Referenzposition*3 | 2 [4] 'i_ 38
. e 0
T S ‘
L —gF -
| —— T — 7 ® T i Z 0 i
] w = ‘ Q| 10
~—! ©
Motorkabel &—55
6 Schraube zur Einstellung der
17 Riemenspannung
mit Motorbremse (M3: Schltsselweite 2,5)
. M4 x 0,7 Gewindetiefe 8
:,“ Bremskabel (Erdungsanschluss )
“y |(@35)
et BT
g 65 15 Q
Lange
~ 250
—
@ 3Ho (*3°%) (102)
Tiefe 3 64
Bezugsebene fir Gehdusemontage*! 4 x M5 x 0,8 45
\ Gewindetiefe 8,5 2
H = o} N = = o N X
B B B _ B NI 1] |
H | [
o} o
sl al
(3] 3H9 (+g,025)
Tiefe 3
x1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fiir [mm]
die Gehadusemontage muss die Héhe der gegenlberliegenden Flache Modell H
oder des Stifts aufgrund der Profilausfihrung mindestens 3 mm betra- LEFB25ET-[sT] 115.8
gen. (Empfohlene Lange: 5 mm) LEFB25ET-[STIB | 158.8
%2 Dies ist der Abstand, innerhalb dessen sich der Schlitten bewegen Abmessungen
kann, wenn er zur Ausgangsposition zurtickkehrt. Modell L A B n D E
Stellen Sie sicher, dass die auf dem Schlitten montierten Werkstiicke LEFB25ET-300L1 541,8 | 306 | 467 6 2 340
andere Werkstiicke oder die umliegenden Anlagen nicht beeintréchti- LEFB25ET-500L1 7418 | 506 | 667 8 8 510
gen. LEFB25ET-600C] 841,8 606 767 | 10 4 680
*3 Position nach der Rickkehr zur Referenzposition LEFB25ET-700 941,8 706 867 10 4 680
=4 Der Wertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde LEFB25ET-800] | 1041,8 806 967 | 12 5 850
LEFB25ET-900L! 1141,8 906 | 1067 | 14 6 1020
LEFB25ET-10001 | 1241,8 | 1006 | 1167 | 14 6 1020
LEFB25ET-1200] | 1441,8 | 1206 | 1367 | 16 7 | 1190
LEFB25ET-150001 | 1741,8 | 1506 | 1667 | 20 9 1530
LEFB25ET-1800] | 2041,8 | 1806 | 1967 | 24 11 1870
LEFB25ET-2000C] | 2241,8 | 2006 | 2167 | 26 12 | 2040

SVC



Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Riemenantrieb Serie LEF B

Abmessungen: mit Motorbremse

LEFB25E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*
| T ] °
- — : =K
3Ho (6% @ 3Ho ('0%°)
8 Tiefe 3 Tiefe 3
‘ G 35

1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fir die Gehduseunterseite nicht gleichzeitig die Stiftoohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

Mit Signalgeber (Option)

H = | ) ) 6—1-—6' — 8@
|
% R - —| © © °_1__° ;o
(60,5) 99 | o ! o 9 | | @35
& Q
Abmessungen [mm]
Modell G
LEFB25ET-300C] 320
LEFB25ET-500C] 490
LEFB25ET-6000] 660
LEFB25ET-700C1 660
LEFB25ET-8000] 830
LEFB25ET-900C] 1000
LEFB25ET-1000C] | 1000
LEFB25ET-1200C1 | 1170
LEFB25ET-15000] | 1510
LEFB25ET-1800C1 | 1850
LEFB25ET-20000] | 2020
50
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Serie LEFB
Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)

Abmessungen: mit Motorbremse

N

SVC

LEFB32E
+0,030
nx055 5Ho (15°%)
© Tiefe 5
- - - - \
Q - - - - - - ___%_ L‘Hvﬁ/?_‘
© i J:—ﬁ,—td\g_l
200 15
D x 200 (= E) 25
B
L Lénge ~ 250
10 (121) A (Schlittenverfahrweg) *2 62 86,6 (1,5) 65
(125) [123] Hub 64 [(66)] 70
412] \[Referenzposition] *4 Referenzposition*3$ 2[4] i 48
— e a— ‘
T |
2@
i1 o T M T ‘ Al ©
_ i Ol w0
©
Motorkabel - + Qg
(2x Q@ 5) ‘\
) 75 Schraube zur Einstellung der
mit Motorbremse 122 Riemenspannung
. (M3: Schlusselweite 2,5)
E: Bremskabel 24 M4 x 0,7
Y Gewindetiefe 8
§ (Erdungsanschluss)
—
o
Lénge ~ 250
<
Yo}
®
@ 5Hg (*39%) (122)
Bezugsebene fiir Tiefe 5 70
Gehédusemontage*1 4 x M6 x 1 42
\ Gewindetiefe 9,5 I
‘ B - - T s
[ \ 1
u _ _ _ _ _ ] [
\ ) ) ¢=T' p! o
=] ]
© 0 5H9 (+g,030)
Tiefe 5
=1 Bei der Montage des Antriebs unter Verwendung der Bezugsebene fir Abmessungen [mm]
die Gehausemontage muss die Hohe der gegeniberliegenden Flache Modell L A B n D E
ggﬁr E:iEe;‘)ngll‘:lseﬁzfﬁg:]r;i.dgrnfr:]c))fllausfuhrung mindestens 3 mm betra- LEFB32ET-3000] 585.6 306 289 6 2 200
%2 Dies ist der Abstand, innerhalb dessen sich der Schlitten bewegen kann, LEFB32ET-5000] 785,6 506 689 8 3 600
wenn er zur Ausgangsposition zuriickkehrt. LEFB32ET-600L] 885,6 606 789 8 3 600
Stellen Sie sicher, dass die auf dem Schlitten montierten Werksticke LEFB32ET-700L] 9856 | 706 | 89 | 10 | 4 | 800
andere Werkstticke oder die umliegenden Anlagen nicht beeintrachtigen. LEFB32ET-800(1 | 10856 | 806 | 989 | 10 | 4 | 800
#3 Position nach der Ruickkehr zur Referenzposition LEFB32ET-900L] 11856 | 906 | 1089 | 12 | 5 | 1000
4 Der Wert in [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geandert wurde LEFB32ET-1000] | 12856 | 1006 | 1189 | 12 5 1000
LEFB32ET-1200] | 14856 | 1206 | 1389 | 14 6 | 1200
LEFB32ET-1500L1 | 17856 | 1506 | 1689 | 18 8 | 1600
LEFB32ET-1800C] | 2085,6 | 1806 | 1989 | 20 9 | 1800
LEFB32ET-2000] | 2285,6 | 2006 | 2189 | 22 | 10 | 2000
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Batterieloser Absolut-Encoder
Schlittenausfiihrung/Riemenantrieb Serie LE F B

Abmessungen: mit Motorbremse

LEFB32E

Bohrungen fiir Passstifte an Gehduseunterseite (Option)*
hd hd — hd
| i | ) | N
o I I I
— & = _ o
O 5H9 (+0,030) /
Tiefe 5 Tiefe 5
G 35

#1 Bei Verwendung der Positionierstiftbohrung fiir die Geh&useunterseite nicht gleichzeitig die Stiftbohrung an der Unterseite des Gehause B benutzen.

LEFS

LEFB

>
w
Mit Signalgeber (Option) -~
O <) <) > :F > T
N N _ _ _ - o |
| | [
) — [ ) ha i L G
2 i
|
o8 | =
S N N j < [72)
i‘ : : : : .:*g1 |
o ()
i i i i =
(72,5) 99 % % 99 (13,5)
[72)
w
|
Abmessungen [mm]
Modell G -
LEFB32ET-300C] 380
LEFB32ET-500C] 580 T
LEFB32ET-600L] 580 7))
LEFB32ET-700[] 780 1]
LEFB32ET-8000J 780 -
LEFB32ET-9000] 980 o
LEFB32ET-1000C] 980
LEFB32ET-1200C] | 1180 w
LEFB32ET-1500L] | 1580 I
LEFB32ET-1800C1 | 1780 L_IIJ
LEFB32ET-2000] | 1980
o
w
-
™
©
-
]
O
X
-
-
[]
O
x
-
52
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder/mit Fiuhrungsstange

Elektrischer Zylinder serie LEY S.55

Elektrischer Zylinder mit Filhrungsstange serie LEYG

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

Controller

JXC51/61

JXCLN

SMC 54
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder
Serie LEY

Typenauswahl

Auswahlverfahren

Motoreinbaulage: Motoreinbaulage:
Parallel Axial

Positionieranwendung

Uberpriifen Sie das Verhiltnis EE——
Nutzlast-Geschwindigkeit. -m P

(vertikale Beférderung)

die Zykluszeit.

Auswahlbeispiel

Betriebs-
bedingungen

m Uberpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Diagramm Geschwindigkeitivertikale Nutzlast>

Wéhlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit unter 2 N Steigung 10: LEY1GEA
Berticksichtigung des Diagramms fiir Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast. \

G

e \Werkstlickgewicht: 4 [kg] ®Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
eBeschleunigung/Verzégerung: 3000 [mm/s?]
eHub: 200 [mm]

e Werkstiickmontage: vertikale Beférderung aufwarts
abwarts

g "

r 8 TSteigung 2,5: LEY16EC

J

6
4 \ Steigung 5: LEY16EB

Nutzlast [kg]

N

Auswahlbeispiel: Das Modell LEY16EB kann voribergehend als mégliches Modell 0 100 200 300 400 500 600
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden. Geschwindigkeit [mm/s]
« Bei horizontaler Beférderung ist es notwendig, eine Fiihrung auBerhalb des Antriebs zu montieren. ) _<Di-agran3m
Beziehen Sie sich bei der Auswahl des Zielmodells auf die horizontale Last in den technischen Geschwindigkeit/vertikale Nutzlast>
Daten auf Seite 63 und die Sicherheitshinweise. (LEY16/Batterieloser Absolut-Encoder)

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der folgenden Berechnungsmethode.

Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung berechnet.

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

©T1: Beschleunigungszeit und T3: Verzdgerungszeit kénnen
durch die folgende Gleichung berechnet werden.
[ T1=V/al[s]| [T3=V/a2]s] |
©T2: Die Zeit mit konstanter Geschwindigkeit kann anhand
der folgenden Gleichung berechnet werden.
_L-05-V-(T1+T3)
- \%

T2 [s]

o T4: Die Einschwingzeit ist abh&ngig von Bedingungen
wie Motortyp, Last und der Positionierung.
Berechnen Sie daher die Einstellzeit unter
Berlcksichtigung des folgenden Wertes.

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

g L
£ S
>
2 ail a2
5 - \
s
£
Z
3 D Zeit[s]
1
T T2 T3 |T4

L : Hub [mm] - (Betriebsbedingung)

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

T1: Beschleunigungszeit [s] - Zeit bis zum Erreichen der eingesteliten Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s] - Zeit, wahrend der Antrieb mit
konstanter Geschwindigkeit arbeitet
T3: Verzdgerungszeit [s] - Zeit vom Beginn des Betriebs mit konstanter
Geschwindigkeit bis zum Stopp
T4: Ausregelzeit [s] - Zeit bis zum Abschluss der Positionierung

T1 =V/a1 =100/3000 = 0,033 [s], T3 = V/a2 = 100/3000 = 0,033 [s]

T2

L-05-V-(T1+T3) 200-0,5-100 - (0,033 + 0,033)

Vv 100

T4=0,2]s]

Die Zykluszeit kann wie folgt berechnet werden.

T=T1+T2+T3+T4=0,033+ 1,967 + 0,033 + 0,2 = 2,233 [s]

=1,97 [s]

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LEY16EB-200 gewéhlt werden.
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Typenauswahl Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Auswahlverfahren
Positionieranwendung n
L
- = w
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie die Zuléssige Seitenlast am -
Einschaltdauer. Schubkraft. Kolbenstangenende priifen.
+ Die Einschaltdauer bezeichnet den Verhéltniswert der Betriebsdauer in einem Zyklus.
m
Auswahlbeispiel h
. -
Betriebs- oM bedingung: horizontal (Schub d Ji
bedingungen .ontage edingung: horizontal (Schubanwendung) 9 L
eEinschaltdauer: 18 [%]

e Gewicht der Vorrichtung: 0,2 [kg]
e Schubkraft: 68 [N]

® Geschwindigkeit: 100 [mm/s]
eHub: 200 [mm)]

WY
i
LEY

m Uberpriifen Sie die Einschaltdauer. Schubbetrieb
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer> O
Wahlen Sie die [Schubkraft] aus der Einschaltdauer aus und beziehen Sie sich dabei c . E
auf die Umrechnungstabelle fir das Verhéltnis von Schubkraft und Einschaltdauer. £ f 4 T -l
Auswahlbeispiel: gg_ \ /
Auf der Grundlage der nachfolgenden Tabelle ergibt sich Folgendes:
eEinschaltdauer: 18 [%] Zeit =
Der Sollwert fir die Schubkraft betragt 60 [%)]. A ¢>1;
<Umrechnungstabelle fiir Schubkraft-Einschaltdauer> B H
(LEY16/batterieloser Absolut-Encoder)
Schubkraft- Einschaltdauer Kontinuierliche Einschaltdauer = A/B x 100 [%)] ‘
Sollwert [%] [%] Schubzeit [min]
max. 40 100 —_ ‘I.{J,
50 30 max. 45 -~
60 18 max. 15 160 ‘ ‘ ‘
&5 15 max. 10 140 Steigung 2,5: LEY16EC 7%
#* [Schqbkraf’(-SoIIwen] ist _eiqe Sf:hritt_datepeingabe des C_)ontrollgrs._ _ _ 120 _Steigu‘ng 5 LEY1‘6EB // 1 -
# [Kontinuierliche Schubzeit] ist die Zeit, wahrend der Antrieb kontinuierlich schieben kann. 100 ‘ ‘ ‘ / H n
. ) o Z | steigung 10: LEV16EA_AC. ! u
m Uberpriifen Sie die Schubkraft. g % N .
<Diagramm der Kraftumwandlung> < 60 A :
Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage des Sollwerts fiir die Schubkraft und der 40 X/ i -t
Kraft, und beziehen Sie sich dabei auf das Kraftumwandlungsdiagramm. 20 H min. 2(W\L/ A—J:/ — | E IjL:
Auswahlbeispiel: 0 ' ' IiIJ
Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, 0 10 20 30 40 50 60 70
e Schubkraft-Sollwert: 60 [%] Schubkraft-Sollwert %] N~
 Schubkraft: 68 [N] <Diagramm der Kraftumwandlung> | Max. 65 % |
Das Modell LEY16EB kann vorlbergehend als mégliches Modell gew&hlt werden. (LEY16/Batterieloser Absolut-Encoder) o
#1 Sollwerte fur den Controller L_IIJ
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende priifen.
<Diagramm der zuldssigen Seitenlast am Kolbenstangenende> 100
Zulassige Seitenlast am Kolbenstangenende des Antriebs bestatigen: -
Das Modell LEY16L], das vorlbergehend unter Bezugnahme auf ©
das Diagramm der zulassigen Seitenlast am Kolbenstangenende = o
ausgewahlt wurde. o 10 LEY32/40 §<)
Auswahlbeispiel: 3 -
Anhaqd des Diagr:?\mms auf der rechten Seite, - N LEY2E
®Gewicht der Vorrichtung: 0,2 [kg] = 2 [N] ANI/AN — =
I;!Drodgkthub. 200 [mm] o o . \ LEVe 3]
ie Seitenlast am Kolbenstangenende liegt im zuldssigen Bereich. ] . | §
0 100 200 300 400 500 600
Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Hub [mm]
Modell LEY16EB-200 gewahlt werden. <Diagramm der zulédssigen Seitenlast
am Kolbenstangenende>
ZSNC >



Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeit-Last-Diagramm (Fiihrung)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Horizontal Vertikal
LEY16[E fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s?2 LEY16LIE
40 | | | 10
_. 35 Steigung 2.5: LEY16EC ‘ ‘ ‘
I = 8 Steigung 2.5: LEY16EC
= 30 =,
3 ]
N 25 . 8
3 23 Steigung 5: LEY16EB g
o 20 z 5
s 17 2 i :
g 15 s 4 sstelgung 5: LEY16EB
N =
s 10 | Steigung 10: LEY16EA 2
T 5 2 ~——_| Steigung 10: LEY16EA
5 ~s~
0 0 -
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY25LIE fir Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEY25LIE
80 ‘ 35
70 Steigung 3: LEY25EC 30
e \ \ \ = Steigung 3: LEY25EC
= g0 2
% 55 Steigung 6: LEY25EB 5
N 50 k:
5 g 20
s 40 N s 16
= [0 H .
‘g 30 = Steigung 12: LEY25EA —— s Steigung 6: LEY25EB
N =
;o; 20 | E— g 13
0 AN N Steigung 12: LEY25EA
i ~~§~
0 1 0 e
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY32LE fiir Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s? LEY32LE
90 | | | 50 | |
_ 80 Steigung 4: LEY32EC 43 Steigung 4: LEY32EC
2 1 \ } } g 4
2 &0 Steigung 8: LEY32EB 7
~ ©
. N 1 § %
\ ; .
e B } Steigung 16: LEY32EA __| s 22 .| Steigung 8: LEY32EB
z @
S 30 “ £
5 R 2 11 Steigung 16: LEY32EA
T 20 . N 10 S
10 3 ™ s
N N~
0 0 oy |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEY40LIE fur Beschleunigung/Verzdgerung: 2000 mm/s2 LEY40LIE
100 I I I 60 I I
90 Steigung 4: LEY40EC 53 Steigung 4: LEY40EC
S 80 | | |
% 70 Steigung 8: LEY40EB = 40
3 \ \ 5
y 60 % ! ! N
3 50 %L Steigung 16: LEY40EA 3 o7 Steigung 8: LEY40EB
5] <
,g 40 ‘\ (x“ 20
N R £
S \ 2 13
T 20 . z \__ N Steigung 16: LEY40EA
0 0 ==
0 100 200 300 400 500 600 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
57
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Typenauswahl Serie LE Y
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Diagramm der Kraftumwandlung (Orientierungshilfe)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert im
Verhéltnis zur Schubgeschwindigkeit

LEY16LE
160 Schubgesch- Schubkraft
\ \ \ Modell Steigung windigkeit | (Einstellwert der

140 Steigung 2.5: LEY16EC =T [mm/s] Schubkraft)

120 — Steigung 5: LEY16EB = : LEY16[]E A/B/C 21 bis 50 45 bis 65 %
— | ' - -

100 = %
£ 50 | Stigung 10: LEY16EA ~ : LEY25E A/i/C ;11 E!S 22 40 bis 50 %
kS 1 L — 1S P o,
S 50 bis 70 %
g < ! : LEY320E e 21 bis 30 Is

40 i — A 24 bis 30
/ _/ . o,
20 M Vin 20 % A_f:—— : LEY40CIE o e 50 bis 65 %
O 1 1
0 10 20 30 40 50 60 70
Einstellwert der Schubkraft (%) Max. 65 % Grenzwerte fir vertikal aufwarts
Umgebungs-| Einstellwert der . N Kontinuierliche erichtete Schubanwendungen
temperatur Schubkraft (%) Einschaltdauer (%) Schubzeit [min] g g
X 30°C o 65 100 — Modell LEY16E | LEY250JE | LEY32LE | LEY40LIE
max. 40 100 — Steigung A|B|C|A|B|C|A|B|C|A|B|C
o 50 30 max. 45
40 °C 50 18 max 15 Nutzlast [kg] 1115 3 (25| 5 |10(45| 9 (18| 7 |14 |28
65 15 max 10 Schubkraft 65 % 50 % 70 % 65 %
LEY25LE
500 s LEY25E(
Steigung 3: |
400 rSteigung 6‘: LEYZSFB /\/
— [ Steigung 12: LEY25EA ><
Z, 300
5 ol -
< 200 X
100 —— —
t Min. 30 % > K<_ Max. 50 %
0
10 20 30 40 50 60 70
Einstellwert der Schubkraft (%)
Umgebungs-temperatur] Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) | Kontinuierliche Schubzeit [min] |
[ max. 40 °C | max. 50 | 100 | Keine Einschrénkung |
LEY32[E

800

ool | Steigung 4: LEY32EC

600 rSteigung 8: LEY32EB

I I I
= 500 ESteigung 16: LEY32EA
- 400
€ a0k >
r o
200 — ——
100 { Min. 30 % > <_ Max. 70 °A+
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft (%)
{Umgebungs-temperatur| Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) | Kontinuierliche Schubzeit [min] |
[ max. 40 °C | max. 70 | 100 | Keine Einschrankung |
LEY40LIE
1100 ‘ ‘ ‘
1000 — Steigung 4: LEY40EC <

900 | steigung 8: LEY40EB H
_, 800 FSteigung 16: LEY40EA _X 0
zZ 700 [ /\ 1
= 600f — .

S 500F : .
X 400F

300 = —

200 F T T

100 _—4 Min. 35 % __>F L Max. 65 % '—

0 1 1
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft (%)
{Umgebungs-temperatur| Einstellwert der Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) | Kontinuierliche Schubzeit [min] |
[ max. 40 °C | max. 65 | 100 | Keine Einschrénkung |
ZS\VC >

LEFB LEFS

LEY

LER LEHF LESH LES LESYH LEYG

JXC51/61

JXCLN



Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Querlast am Kolbenstangenende (Richtwert)

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

und Lastschwerpunkt des Werkstiicks]

F

l Werkstlck

Lastschwerpunkt

100
= LEY32/40
T, E—
z
ilu P —
N\
I~ LEY25
\
; LEV1E |
0 100 200 300 400 500 600
Hub [mm]

Kolbenstangenabweichung: 6 jmmj

. Hub 30 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 %
GroBe
16 +0,4 | =0,5 +0,9 +0,8 1,1 +1,3 5 — — — — - )
25 +0,3 | 0,4 | =0,7 +0,7 9 A +1,3 1,5 7 — — @
32, 40 +0,3 +0,4 +0,7 +0,6 +0,8 +1,0 +1,1 +1,3 +1,5 +1,7 +1,8

+ Angezeigt werden die Werte ohne Last.

Verdrehgenauigkeit der Kolbenstange

59

Verdrehgenauigkeit 6 | * Verwenden Sie den elektrischen Antrieb nicht, wenn ein Drehmoment auf die

Kolbenstange wirkt.

Andernfalls kann die verdrehgesicherte Fiihrung verformt werden, was ein

GroBe
16 +1,1°
25 +0,8°
32 R
40 +0,7

fehlerhaftes Ansprechen des Signalgebers, Spiel in der internen Fiihrung bzw. einen
erhéhten Gleitwiderstand verursachen kann.

O
2



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

L9/LSOXI

LoXr
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Antrieb/
Elektrischer Zylinder
Serie LEY Lev1e, 25, 32, 40 3

# Siehe Seite 182 ff. fiir Details.

Bestellschliissel

i

Motor-Montagelage: Motor-Montagelage:
oben parallel axial

LEY|25] |[EB|-30 —-IR1 CD17T

5336 5030 o o

Fir nédhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

BaugroBe 9 Motoreinbaulage/Ausrichtung des Motorgehduses 9 Motorausfiihrung
16 S : Ausrichtung des Schrittmotor 24 VDC
ymbol| Einbaulage des Motors chrittmoto
25 - I\ﬁjotorge%a 5es E Batterieloser Absolut-Encoder
32 __[|Parallele Ausflhrung _
fur Montage oben
D1 Left2 e Spindelsteigung [mm]
D3 Top* A 10 12 16
D4 Bottom*? B o 6 8
C 2,5 3 4
e Hub*3 [mm] @ Motoroption** 0 Kolbenstangengewinde
Hub Anm. C Mit Motorabdeckung — Kolbenstangen-Innengewinde
GréBe Verwendbarer Hub W | Mit Motorbremse/Motorabdeckung Kolbenstangen-AuBengewinde
M 2 )
(1 Stck. Kolbenstangenmutter ist inbegriffen.)

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

- 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300,
30 bis 400| 25 350, 400

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

30 bis 500| 32/40

9 Montage*® 9 Antriebskabelldnge
. Motor-Einbaulage Robotikkabel [m]
RS Ausflihrung Oben Parallel AXi?i| - Ohne R8 8*10
Gewindebohrungen beidseitig/ R1 1,5 RA 1010
— | Gehauseunterseite mit () ® R3 3 RB 15#10
Gewindebohrung*6 R5 5 RC 20%10
L FuB [ J —
F Flansch vorne+6 @8 [
G Flansch hinten*6 @+ —
D Gabelbefestigung*? [ J —
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@ Controller

ohne Controller
Mit Controller

cO100

Batterieloser Absolut-Encoder:

Elektrischer Zylinder Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

: (72
................. - C D 1 7 T e
CI l .................. I ..... -l
Schnittstelle (Eingang/Ausgang/ ® Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*12
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage f— Ohne Stecker/Kabel —
Symbol Typ Mit STO 811 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™ E
Standard| Sicherhefts- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10 w
5 |Paralieleingang (NPN)| @ Anzahl der Achsen :1; I/I(/)(SKKabsl |(1é5 m) Paralleleingang (NPN) -~
6 |Paralieleingang (PNP)| @ Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 I /O:biZI E5 2; Paralleleingang (PNP) |
5 EtEthlE\}lrci/?IITM : : 1 1 Achse Standard
erNe - - -
Mit STO Sicherheits-
P PROFINET | ® | ® F | Thdse |7 iunkion >
D | DeviceNet® [) H
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [ ]
#1 Nur Gr@Ben 25,32 und 40 =7 Bei Montage der Ausfiihrung mit Gabelbefestigung den Antrieb innerhalb des folgenden o
2 NurGroBet6 =~ A . ' . Hubbereichs verwenden. >
=3 Bitte setzen Sie sich fiir Hibe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese als “LEY25: max. 200 - LEY32/40: max. 200 1T

Sonderbestellung gefertit werden. ) o +8 Die Ausfilhrung mit Flansch vore ist nicht fir die Ausfiihrung LEY40 mit Hub 30 mm und -
=4 Wenn ,Mit Motorbremse/-abdeckung* fiir die Motorausfihrungen oben parallel gewéhit wird, wird Motoroption ,Mit Motorbremse/Motorabdeckung® verfiigbar

das Motorgehause bei GroBe 16 mit einem Hub von max. 50 mm oder GréBe 40 mit einem Hub <9 Die Ausf[]hn]’ng mit Flansch hinten ist fiir LEY32/40 nicht vérﬂ]gbar

von max. 30 mm aus dem Geh&use (iberstehen. Uberpriifen Sie vor der Modellauswahl, ob es mit +10 Fertigung auf Bestellung '

Vgefrkstycken ml Beriihrung kommtl. lifert (nich . #11 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. T
#5  Befestigungselemente werden mitgelisfert (nicht montiert). ) - +12 Wahlen Sie ,—* fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang. >
#6 Bei Montage in horizontaler Richtung mit Flansch vorne, Flansch hinten oder beidseitigen Wahlen Sie —* S*oder T fiir DeviceNet™ oder CC-Link n

Gewindebohrungen ist der Antrieb innerhalb des folgenden Hubbereichs zu verwenden. Wahlen Sie —* 1% 3% oder 5 firr den Parall eleingang ' u

-LEY25: max. 200 - LEY32/40: max. 100 B ! ' |
Achtun (n e )
A g Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] . . . . .
Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs Stellen $|e sicher, .daSS die Kombination aus Controller n
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. und Antrieb korrekt ist. H
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus ED . ifen Sie di i 9 g. ) > ~
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile Uberprifen Sie die Modelnummer auf dem Typenschid des Antriebs. —
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen Diese Nummer muss mit der des Controllers tbereinstimmen.
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfillung der EMV-Richtlinie fir das (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallele I/O-Konfiguration T
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberprifen. dbereinstimmt (NPN oder PNP). -~ n
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] T H
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- LEY25EB-100
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version —|— mﬂ —
V3.4 oder S3.4 oder hdher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180.
[UL-Zertifizierung] \_ @ L:L:
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen « Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. 1T}
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese konnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen. | =
Schritt- | EtherCAT® E;'E’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T':)e”'P'” PROFINET g?ggf:;h’g:}s Device- | I0-Link ch;}2‘;’:‘£§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy Ngt"" . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : -l
Ausfiih- ' -
rung ‘ -
: Q
o -
8
] &
= Z , i ] ]
4 e 4
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEY16LE LEY25[E LEY32[E LEY40LIE
. (3000 [mm/s?]) 6 17 30 20 40 60 30 45 60 50 60 80
Nutzlast|Horizontal
kal*" (2000 [mm/s2]) 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
Vertikal | (3000 [mm/s?]) 2 4 8 8 16 30 11 22 43 13 27 53
g Vorschubkraft [N]#2#3+4 14 bis 38 | 27 bis 74 | 51 bis 141 | 63 bis 122 | 126 bis 238|232 bis 452 | 80 bis 189 | 156 bis 370 | 296 bis 707 | 132 bis 283 | 266 bis 553 | 562 bis 1058
.% Geschwindigkeit [mm/s]** 15 bis 500 | 8 bis 250 | 4 bis 125 | 18 bis 500 | 9bis 250 | 5 bis 125 |24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150 | 24 bis 500 | 12 bis 300 | 6 bis 150
§ Max, Beschleunigung/Verzdgerung [mm/s?] 3000
% Schubgeschwindigkeit [mm/s]*> Max, 50 \ Max, 35 \ Max, 30 \ Max, 30
0O | Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
% Umkehrspiel [mm]*® Max, 0,1
2 | Spindelsteigung [mm] 10 | 5 [ 25 [ 12 ] 6 | 3 [ 16 ] 8 [ 4 [ 16 ] 8 | 4
5 | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*7 50/20
ﬁ Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEY)/Kugelumlaufspindel (LEYCID)
Fihrungsart Gleitlager (Kolbenstange)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max, 90 (keine Kondensation)
& | MotorgréBe 28 042 [ 56,4 56,4
g Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC Batterieloser Absolut-Encoder
2 Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
E Versorgungsspannung [V] 24 VDC 10 %
= Leistungsaufnahme [W]*8 #10 Max, Leistung 43 [ Max, Leistung 48 [ Max, Leistung 104 [ Max, Leistung 106
52| Ausfiihrung*® Spannungsfreie Funktionsweise
$%| Haltekraft [N] 20 [ 390 | 78 78 [ 157 | 204 | 108 [ 216 | 421 | 127 [ 265 | 519
Eé. Leistungsaufnahme [W]*10 2,9 5 5 5
§§ Nennspannung [V] 24 VDC =10 %

*1 Horizontal: Um die max. Nutzlast zu verfahren externe Flhrung notwendig (Reibungskoeffizient der Fihrung: max. 0,1) Die tatsachliche Nutzlast und
Verfahrgeschwindigkeit ist abhéngig von der Bedingung der externen Fiihrung. Die Geschwindigkeit ist abhangig von der Nutzlast. Siehe

»Typenauswahl auf Seiten 56 und 57.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe , Typenauswahl” auf Seiten 56 und 57.

Die Werte in ( ) geben die Beschleunigung/Verzdgerung an.
Stellen Sie diese Werte auf max. 3000 [mm/s2].
%2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt =20 % (v. E.).

3

Die Schubkraftwerte fiir LEY25LIE betragen 30 % bis 50 %, fir LEY32LIE 30 % bis 70 %, und fir LEY40LIE 35 % bis 65 %.

Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der Vorschubgeschwindigkeit abhéngig. Fir nahere Angaben siehe ,Typenauswahl“im Web-Katalog.

%4
Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)
5
Uberschreiten.
«6 Richtwert zur Fehlerkorrektur im reziproken Betrieb.
w7
Antrieb in Startphase.)

Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen variieren. Wenn die Kabelldnge 5 m Uberschreitet, nimmt der

Die zulassige Geschwindigkeit fiir den Schubbetrieb. Wird eine Last im Schubbetrieb bewegt, darf die Kraft den Wert der max. vertikalen Nutzlast nicht

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Antriebs in axialer und senkrechter Richtung zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen 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
verwendet werden.
*9 Nur mit Motorbremse

%10 Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzugerechnet werden.
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Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der Spannungsversorgung




Batterieloser Absolut-Encoder: .
Elektrischer Zylinder Serie LEY

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Gewicht
Gewicht: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben g_)
Serie LEY16E LEY25E LEY32E L
Hub [mm] 30 | 50 | 100|150 |200 |250 [300| 30 | 50 | 100|150 |200 | 250 | 300 | 350|400 | 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 -~
Masse [kg] 0,75|0,79| 0,9 |1,04{1,15(1,26(1,37|1,21|1,28|1,45|1,71|1,89|2,06|2,24|2,41|2,59|2,13|2,24|2,53|2,81|3,21| 3,5 |3,78|4,07|4,36|4,64 4,93
Serie LEY40E
Hub [mm] 30 | 50 | 100|150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 E
Masse [kg] 2,44|2,55|2,84|3,12|3,52|3,81|4,09|4,38|4,67 |4,95|5,24 [11]
-

Gewicht: Axiale Motorausfiihrung

Serie LEY16DE LEY25DE LEY32DE
Hub [mm] 30 | 50 [100|150|200|250|300| 30 | 50 | 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 30 | 50 | 100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 >
Masse [kg] 0,72|0,76|0,87(1,01(1,12|1,23{1,34| 1,2 |1,27|1,44| 1,7 |1,88(2,05|2,23| 2,4 |2,58|2,12|2,23|2,52| 2,8 | 3,2 |3,49|3,77|4,06|4,35|4,63|4,92 L_IIJ
Serie LEY40DE
Hub [mm] 30 | 50 (100 | 150|200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500
Masse [kg] 2,43|2,54|2,83(3,11(3,51| 3,8 |4,08|4,37|4,66|4,94|5,24
~
Zusitzliches Gewicht Ikal w
GroBe 16 | 25 | 32 | 40 -
Motorbremse/-abdeckung 0,16 0,29 0,57 0,57
Kolbenstangen- AuBengewinde 0,01 0,03 0,03 0,03
AuBengewinde Mutter 0,01 0,02 0,02 0,02 T
FuBbefestigung (2 Sets inkl. Befestigungsschraube) 0,06 0,08 0,14 0,14 ¢>’;
Flansch v?rne (|.nkl. Befeshgungsschrauben) 013 017 020 0.20 u
Flansch hinten (inkl. Befestigungsschrauben) |
Gabelbefestigung (inkl. Pin, Sicherungsring und Befestigungsschraube) 0,08 0,16 0,22 0,22
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Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

25
Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben: LEYig E

Bei Wahl des Kolbenstangen-

28

AuBengewindes -

R L

[

=

o |

19
)

; =g
| /

|

T

L1}

bbb

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben, mit Motorbremse/-abdeckung

N

5

b

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben: LEY16E
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Batterieloser Absolut-Encoder: .
Elektrischer Zylinder Serie LEY

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion
25 o
Axialer Motor: LEY 32DE Axialer Motor: Mit Verriegelung/Motorgehause W
40 -
m
T
w
|

ol ] NSy

AN\
> 7 — — iﬂ — ! o T e
0 L il
i ] - 1/ >
F | — 11|
Jy E— I ——r ’ ) T -
r A
e 1 O — Iy

10 2829

LEYG

Axialer Motor: LEY16DE

—®
@
LESYH

$
LES

I
(72}
Stiickliste w
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 26 | Motorblock Aluminiumlegierung Eloxiert S
2 | Kugelumlaufspindel| Legierter Stahl 27 | Motoradapter Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16, 25
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl 28 | Motorkupplung Aluminiumlegierung ":L:
4 Kolben Aluminiumlegierung 29 | Zahnkranz NBR 1T]
5 Kolbenstange Rostfreier Stahl | Hartverchromung 30 Motorgehiuse mit Aluminiumlegierung Nur ,Mit Motorbremse/- -
6 | Faltenbalgf Aluminiumlegierung Verriegelung abdeckung/LEY25,32,40
7 Lagerhalter Aluminiumlegierun " -, ) i .
P Ve? drehsicherung Kunstheglrz 9 31 | Gehéausehalterung | Aluminiumlegierung a&%&mgﬂg&g%ﬁ 40 o«
9 Buchse Automatenstahl Vernickelt 32 | Buchse (AuBengewinde) Automatenstahl Vernickelt 11T}
10 | Verbundene Welle Automatenstahl Vernickelt 33 | Mutter Legierter Stahl | Zinkchromatierung -
11 | Gleitlager Lagerlegierung 34 | Endabdeckung Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16
12 | Lager — 35 | Gummibuchse NBR Nur LEY16
13 | Riemengehéuse Aluminium-Druckguss Beschichtung ©
14 | Riickfiihrblech Aluminium-Druckguss | Beschichtung Ersatzteile (nur parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben)/Riemen E’
15 | Magnet — Nr. GroBe Bestell-Nr. O
16 | Kolbenfihrungshandhalterung | Rostfreier Stahl | Hub 101 mm oder mehr 16 LE-D-2-7 §
17 | Kolbenfiihrungsband Kunstharz Hub 101 mm oder mehr 20 25 LE-D-2-2
18 | Kugelspindel Riemenscheibe | Aluminiumlegierung 32,40 LE-D-2-3
19 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung E
20 | Riemen — Ersatzteile/Schmierfett §<>
21 | Dichtung NBR Bereich Bestell-Nr. =
22 | Sicherungsring Stahl fur Feder Phosphatiert GR-S-010 (10
23 | Motor - Kolbenstange GR-S-020 Ezo 33
24 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16
Kunstharz
25 | Eingegossenes Kabel Kunstharz Nur ,Mit Motorgehduse*

Z;SVC 66



Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Oben paralleler Motor

— Anschluss — 6 x MO Gewindetiefe MR Ansicht XX

Motorkabel @ XA H9 Tiefe XA /\

24 £ e { —t-4

e o) o=/

T L | il | =
= | 1 1 XA H9 XA
R —) - E O
MD Ansicht XX
MC
MA ML + Hub (MB)
o
Yol
N
Motorkabel (2 x @ 5) S
@
)
Q
<
X2 «
. o1 F
s e
Ref ition? ] Lesl & e
eferenzposition” = RN o
4x01 @@@ [Hubende] 5 S et
Gewindetiefe R Verfahrbereich*! —_ R *0\
[ k [
O / [2 i 2 *’T QK
= - 2 £ = =
T > | D (e
o "o = L1 O\lec
E—:IM 2 Schiiisselweite K* Y M
S Hub L B + Hub EH
Hubende A + Hub

[Referenzposition]*3

+1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen kann, wenn diese zuriick zur Referenzposition verfahrt. Stellen Sie sicher,
dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstiicke und Anlagenteile im Umfeld des elektrischen Zylinders behindern.
%2 Position nach Riickkehr zur Referenzposition
*3 [ ] wenn sich die Richtung der Referenzposition geandert hat
+4 Die Ausrichtung des Kolbenstangenendes (LK) ist je nach Produkt unterschiedlich.

[mm]
.~ | Hubbereich X2
ElEs (mm) A B C|D|EH| EV H JIK| L M Or R|S LR Ohne Verriegelung {Mit Verriegelung v
10 bis 100|101 [90,5
16 o7psa00 121 105 | 10| 16]34 343 |M5x 08| 18| 14| 105|255 M4x07| 7 |35| 905 | — (05| 28 | 1005 | 1455 |225
15 bis 100 [130,5 | 116
25 101 bis 400[155,5 | 141 13|20 |44 | 455 |M8x1,25|/24 (17 |145| 34 |M5x0,8| 8 |46| 92 |7,5| 1 42 88,5 129 26,5
20 bis 100 [148,5 | 130
32 [T hiss00li7es [1e0 | 13|25 |51 [ 56,5 [MBx 125/ 31]22|18,5| 40 [M6x1,0/10 (60| 118 85| 1 |564| 985 1415 | 34
20 bis 100[148,5 | 130
40 o csoolizes 1o | 13|25 |51 (56,5 |MBx 125/ 31|22 | 18,5| 40 [M6x1,0/10 (60| 118 |85 1 |564| 1205 | 1635 | 34
Gehéauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
GroBe H“t(’g‘f:)a'c" MA| MB |MC|MD |MH|[ML| MO |MR|XA |XB
10 bis 35 17 1235 0
16 [40bis100| 15 1355 [ 32 [31 | 23 M4x07 | 55| 3 | 4
105 bis 300 62 | 46 60
15 bis 35 24 |32 50
40 bis 100 2 | 41
25 [105bis 120| 20 | 46 29 M5x08 | 65| 4 | 5
125 bis 200 59 49,5 75
205 bis 400 76 | 58
20 bis 35 22 | 36 50
40 bis 100
23 105bis 120] 25 |55 | ° |*® | a0 M6x1 |85| 5 | 6
125 bis 200 53 51,5 80
205 bis 500 70 | 60
67
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Batterieloser Absolut-Encoder: .
Elektrischer Zylinder Serie LEY

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: Oben paralleler Motor

25 A (7
mit Motorbremse/Motorgehéuse: LEY 32EB-C]W b
40 C |
Bremskabel Anschluss
15
° m
2 To) S Bremskabel 888 < W
N © @ 11 N H
(0] ()]
:g Motor cable S5
2 T —
é ] 5 Motorkabel N
i >
/[ N D 24 L_IIJ
— J K
q S
’ 11}
-
A
mit Motorgehéause: LEY16EB-CIC E
C 2
-
. —
&
S n
5 1]
8 -
T
< X2
C
I
(72}
i 4
” :
w
|
A
mit Motorbremse/Motorgehause: LEY16E B-(1W o
¢ -
g g -
5 g, ©
5 s s
3 3 o
< T . < X2 §
&‘l . =
[
i 2
X
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Serie LEY

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

6 x MO @ XA H9 Tiefe XA — Anschluss —
Gewindetiefe MR Motorkabel
—% 24
T | ] i ] ) i H
= ¥ i H
MD Ansicht XX
MC
MA ML + Hub
o
o
| g v
o| ©
g H Gewinde-
- > tiefe C
Ko'?enStanglen ; 38 Motorkabel (2 x @ 5) e
Betriebsbereich* Referenzposition™ ‘!“
2 [Hubende] F [2]
— a '
Q
= S A { —
s - AV} = B = = = ® - |
o ® -3 =
- — -
C‘ L Schlisselweite K** DT
Ab | L B + Hub \ Xz 4%01 M
Hubende A + Hub Gewindetiefe R ESH
[Referenzposition]*3
Ansicht XX «1 Bereich, innerhalb dessen sich die Kolbenstange bewegen kann, wenn diese zurtick zur Referenzposition verfahrt.
Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im
/\\ Umfeld elektrischen Zylinders behindern.
‘ 1 “\/ #2 Position nach Ruckstellung zur Referenzposition
;.é *3 [ ] wenn sich die Richtung der Referenzposition geandert hat
XA XA +4 Die Richtung des Kolbenstangenendes (LK) ist je nach Produkt unterschiedlich.
} H9 +5 Die Abmessungen der Motorabdeckung der Serie LEY16 finden Sie auf Seite 70.
Hubbereich A X2
GroBe (mm) Ohne it B |[C|CL|CV|D EH|EV H J|IK| L | M O1 |R[S| T |T2| U /| Ome MY
Verriegelung | Verregelung Verriegelung | Verriegelung
30 bis 100 [186,5 [231,5 | 94 %6 *5
16 105 bis 3002065 2515 114 10| — | —=|16|34|343| M5x0,8 |18 |14|10,5|25,5|M4x0,7| 7 |35|355| — |0,5| 82 127 |26
15 bis 100 [198,5 [239 |1155
25 101 bis 4002235 | 264 |140.5 13|46 [54,5/20 | 44 |45,5|M8x 1,25|24 |17 |14,5| 34 |M5x0,8| 8 |45|46,5|7,5|1,5| 68,5 | 109 |26
20 bis 100 | 220 | 263 [128
32 101 bis 5001 250 293|158 13|60 (69,5/25| 51 | 56,5 M8 x1,25/31(22|185| 40 |[M6x1|10|60| 61 |85| 1 | 73,5 |116,5|32
20 bis 100 | 242 | 285 |128
40 101 bis 5001 272 1315|158 13|60 69,5/ 25| 51 |56,5|M8x1,25(31|22|18,5| 40 ([M6x1|10|60| 61 |85| 1 | 955 |138,5|32
#6 Siehe bis Seite 70.
Gehéauseunterseite mit Gewindebohrung [mm]
GraaeH“‘(’:ﬁ;’;"Ch MA |MC|MD |[MH|ML| MO |MR|XA|XB
10 bis 35 17 |1 23,5 40
16 |40bis100| 15 | 32 | 31 23 M4x0,7 | 55| 3 4
105 bis 300 62 | 46 60
15 bis 35 24 | 32 50
40 bis 100 42 | 41
25 |105 bis 120| 20 29 M5x0,8 | 6,5 | 4 5
125 bis 200 59 | 49,5 75
205 bis 400 76 | 58
20 bis 35 22 | 36 50
40 bis 100
2§ 105 bis 120| 25 36| 43 30 M6 x 1 85| 5 6
125 bis 200 53 | 51,5 80
205 bis 500 70 | 60
69



Abmessungen: axialer Motor

Batterieloser Absolut-Encoder:
Elektrischer Zylinder

Serie LEY

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

25 A Anschluss )
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEY 32DEB-CW 15 b
40 C |
_ Bremskabel E} <
g g m
u U Motorkabel L
S “8’3 IiIJ
is Motorkabel © T
3 Bremskabel 3 24
5] ]
N4 R4
lll = Y [mm]
[ GroBe Hubbereich T2 X2 L Ccv E
113 A = Max, Hub 100 B =
16 - 7,5 108 35 .
— Min, Hub 101, max, Hub 300
rl Max, Hub 100
L X2 d
A 25 Min, Hub 101, max, Hub 400 75 109 46 544
+Hub
Max, Hub 100 (&
32 - 75 |116,5 60 68,5 >
Min, Hub 101, max, Hub 500 w
a0 fMax Hub 100 75 |1385 = .
Min, Hub 101, max, Hub 500 ’ ’ ’ -
. A +1 Siehe die nachstehende Tabelle.
Mit Motorabdeckung: LEY16DCJIEB-CIC E
C n
Kabelldnge =~ 250 L
|
) (72}
11]
|
‘ -
T N ) —
— T
it
L B + Hub Y X2 O
A + Hub
. A Kabellange ~ 350 L
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEY16DCIEB -C1W E
C -
o
ﬁ: 11T}
i ) ) -l
X2 Kabellange =~ 250 ~—
. . ©
Ausrichtung des Motorgehéduses E
O
X
=
D1 D2
-
[]
=
] CV Abmessungen (GroBe 16) S
1k & Y Ausrichtung des Motorgehéduses CVv
T Montage-
Ds Montage- S D4 | flache D: 355
fliche . J ot o D2 35,5
ool d Y D3 48,3
Da 40,2
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Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen

A
Kolbenstangen-AuBengewinde: LEY1 GDCB:-IIIDM

Schlusselweite K
=
=
of
o LS
Schlisselweite B1
H1

C1
L2
]
[mm]
GroBe| Bi Ci |oD!| Hi K L L2 MM # Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.

* Beachten Sie die VorsichtsmaBnahmen zur ,Handhabung” im Weg-Katalog, wenn Sie
Endbefestigungselemente wie z. B. Kniehebel oder Werkstlicke montieren.

16 13 | 12 | 16 5 14 |245| 14 | M8x 1,25

+ Die Abmessung von L1 entspricht der Referenzposition.
An dieser Position, 2 mm am Ende.

A
FuBbefestigung: LEY16[ 1L 1B-[ILICIL

C
( == [Cee]
LT i , m
=
LL L —
] r
= — o= ML >
- H H ) I -
5| = Ly -
LAY
x|y Y |[X
LS + Hub 4x@LD
A + Hub
Spezielle Kopfschraube
Montage nach auBBen —
e
Im Lieferumfang enthaltene Teile:
- FuBbefestigung
- Geh&useschraube X[Y
LS + Hub LS+
FuB [mm]
GroBe H“t;:fr:j'c*‘ A | LS |LSi|LL|WD|LG|LH|LT|X|Ly|Lz| x |Y
10 bis 100 | 106,1 76,7
16 16,1 | 54 | 66 | 28 | 24 | 23 | 48 [40,3| 62 | 9,2 | 58

101 bis 300 | 126,1 96,7
25 15bis 100 | 1366 | 98,8 19884 |66 |35 | 30 |26 | 57 |515| 71 [11,2| 58
101 bis 400 | 161,6 | 123,8
32 | 20bis 100 | 155,7 114
40 | 101 bis 500 | 185,7 144

Material: Kohlenstoffstahl (chromatiert)
+ Die Abmessung A entspricht der Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.

/1 ZS\VC

19,2 (11,3 66 | 4 36 | 32|76 [615]| 90 |112| 7




Batterieloser Absolut-Encoder:
Elektrischer Zylinder

Serie LEY
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen
_—
A A "
Flansch vorne: LEY16JEB-LIIIF Flansch hinten: LEY16EB-LILILIG L
C ‘ C |
0
1 n
5 © | © h
|
e g 7 il >
@1 © —
T T
FX 2x@FD | | FT FT | FX 2x @ FD
FZ FZ >
11|
25 A -
Flansch vorne: LEY32 LJEB-LILILIF Flansch hinten: LEY25EB-LILILIG
40 C
y J « Der Kopfflansch ist nicht fir (O]
) LEY32/40 erhaltlich. >
—d 11}
. |
J LL / —
o _j
v T
t =z E = Im Lieferumfang enthaltene >
mﬁh\‘/Af % S Teile @
o | & | - Flansch |
EX 4x@ FD FT FT 4x@FD | - Gehéuseschraube
FZ
Flansch vorne/hinten ) | &
|
Size |FD|FT |FV |FX|FZ |[LL | M
16 |66 | 8 39 | 48 | 60 | 25| —
A 25 (55| 8 48 | 56 | 65 | 6,5| 34 T
Gabelbefestigung: LEY16EB-CICIID 32,40[55] 8 |54 |2 [ 72 [105] 40 | @
C Material: Kohlenstoffstahl (vernickelt) H
CT Im Lieferumfang enthaltene Teile
- Gabelbefestigung
o g CB d - Gehauseschraube I'f
\ @CDb - Bolzen flir Gabelbefestigung w
F | [ Bohrung H10 - Sicherungsring -l
B 1 | [E&) velc
o i o i # Einzelheiten zur Kolbenstangenmutter und ——
i Befestigungselement entnehmen Sie dem Web-Katalog.
CX 153 L Cﬂl
- W RR .
L. ICZ 353 - CL + Hub Gabelbefestigung [mm ﬁ
A +Hub ;
Grope| lubbereichl o1 oL |cB|cD|cCT
25 A L)
Gabelbefestigung: LEY 32 EB-[JJCID 16 12 E'S 128 1;5‘; 15‘;‘; 201 8185
40 C -~ ’ S T ©
j 25 0T bis 200/185,5 [175.,5 E
/ 32 |20 bis 100[180,5 [170,5 w0l e O
( = 40 [101 bis 200[210,5 [200,5 §
e — 2
— CT i
L arope| ubbereehl oy lew| ex | cz | L |RR
a o cD (mm) S
@ @ [ -:j Bohrung H10 16 [10bis100| 12 | 18 8 | 16 (10,5 9 (&)
N | ]
Rl ] : = e 25 [1205100] T T g [ a6 fas | 10 | 3
dhG Il -:]L_ 101 bis 200 :
Tex o4 L cu 82 |20bI81001 1 o) | 45 | 36 fiss | 10
CX’o> cwl | ar 40 |101 bis 200 '
Cz3; CL + Hub Material: Gusseisen (lackiert)
A + Hub + Die Abmessungen A und CL entsprechen der
+ Referenzposition. An dieser Position, 2 mm am Ende.

O
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder mit Fiihrungsstange

Serie LEYG
Typenauswahl

Momentlast-Diagramm
Auswahlbedingungen
Vertikal Horizontal
L L L
m m
Einbaulage [ ] [ ]
[T " .
| |
1
Max. Geschwindigkeit [mm/s] ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm* max. 200 Uber 200
. Gleitlager Diagramme (1), @ Diagramme &), ®*" —
ager
Kugelfiihrung Diagramme 3), @ Diagramme @), Diagramme (9,

%1 Bei der Ausflihrung mit Gleitlager wird die Geschwindigkeit mit einer horizontalen/Momentlast begrenzt.

Vertikale Montage, Gleitlager

(1 70 mm Hub oder weniger (2) iber 75 mm Hub

100 100 = T —r—
5 = - LEYG32MCIE/40MLCIE
X X N
£ 10 | _LEYG32MOIE/40MCE €  10|LEYG16MOE N
2 Ty =SS 3 LEYG25MIE =+
@ FLEYG16MLIE o
= NN =
Qo LEYG25MCIE [ ] Qo
g 1 g 1
3 3
m m

0.1 0.1

10 100 1000 10 100 1000
Exzentrischer Abstand L [mm] Exzentrischer Abstand L [mm]

= Die Grenze der vertikalen Belastung variiert je nach ,Steigung” und ,Geschwindigkeit".
Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm* auf der Seite 75.

Vertikale Montage, Kugelfiihrung

(3 35 mm Hub oder weniger (@ Giber 40 mm Hub

100 100
2 2
E’ 10 E’ 10 ~r~_| LEYG32L[1E/40LLIE
2 \_(L EYG32L[]E/40LLIE 9 =
o)  IEVGILISE @ CLEYG16LLIE
B RS : i LEYG25LE[-H-
3 1 =— LEYG25LE=+ 2 1
3 3
m m

0,1 0,1

10 100 1000 10 100 1000
Exzentrischer Abstand L [mm] Exzentrischer Abstand L [mm]

+ Die Grenze der vertikalen Belastung variiert je nach ,Steigung“ und ,,Geschwindigkeit*.
Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm* auf der Seite 75.
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Momentlast-Diagramm

Typenauswahl Serie LE YG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Horizontale Montage, Gleitlager

®L=50mm ® L =100 mm
10 S| EYG32MLIE/A0ME 10 e
. ELEYG3‘2MD‘E/40MDE i . _ = LEYG32MLIE/40MLIE
\\ [ i
2 ——— N 2 wﬂEEMOMDE ] ~
E  LLEYG2SMOE 13T LEYG25MCIE 1 E — I
g e T ] 5 [everswer 0] LEYG2SMIE
8§ 4 LLEYG16MLIEI T~ LEYG16MOE R |
3 - = 'ELEVGIeMLE LEYG16MLIE
g g
2 =
[O] [0
m m
0’110 70 75100 1000 0’110 70 75 100 1000
Hub [mm] Hub [mm]
# Stellen Sie die Geschwindigkeit auf einen Wert kleiner oder gleich den unten angegebenen Werten ein.
Motorausfihrung LEYGLCIMCIA LEYGLCIMCOIB LEYGLCIMCIC
Batterieloser Absolut-Encoder
(Schrittmotor 24 VDC) 200 mm/s 125 mm/s 75 mm/s

Horizontale Montage, Kugelfiihrung

() L =50 mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

L =100 mm max. Geschwindigkeit = max. 200 mm/s

LEY LEFB LEFS

LEYG

10 i e s s s 10 — e e Xz
_ [LEYGIACEMOLLE SEEN AR R — —LEvomLOEMoLE] | | &
< ~ > P |LEYGRLOEMOLE] N Ll
5 = A ~ LEVG25L 1 e T N
@ 1] T~ s = —
4 |LEYG2SLOE ™ LEvG16LOELLL I e S o= el
% FLEYG16LLIE] % LEYG25LLE] LEYG16LLE =1 o
‘? :'; FLEYG16LLIE | w
= = |
[0 [0
m m
120|125 120|125
0.1 L 0.1 L
10 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000
Hub [mm] Hub [mm] (%
(@ L =50 mm max. Geschwindigkeit = iiber 200 mm/s L =100 mm max. Geschwindigkeit = liber 200 mm/s H
10 i — 10 — ;
_ o . [LEVG32LCIEMOLCE | S
T [LEYGRLOEMOLE 'LEYG32LJE/40LCEE 1 P HLEYG25LCE —LEYG32LCJE/40LCIE
£ LEYG25LLE LEVG25LUE £ ~ | | [[] L
T T 1 [0} =
2 | LEYGI6LCE LEYG16LCE 2 . LEYG25L0IE i
s S ' FLEVGI6LOE] | -
Qo fo) - ] —LEYG16LLIE
g 4 S
5 5
m [a0]
120|125 120{[125 o
0.1 L1 0’1 11 1]
"0 35 40 100 1000 10 35 40 100 1000 -
Hub [mm] Hub [mm]
©
Betriebsbereich bei Verwendung als Anschlag -
LEYGLIM (Gleitfiihrung) =
AAchtung 10—
g v Sicherheitshinweise Ab
) L . ' 50
Q -~ + Bei Verwendung als Anschlag ist ein Modell ; — 40 =
0 o . , 2 30 |:|
0 mit einem Hub von max. 30 mm zu wéhlen. ; Z ool BEVEOYEMME -/ [3)
- m * Modell LEYGLILLIE (Kugelfiihrung) kann £ b3
"g 10 -
3 N
=]
pz4

O O O O nicht als Anschlag eingesetzt werden.
* Werkstlickkollisionen sind bei der Serie mit
— der Filhrungsstange nicht zuléssig (Abb. a).
+ Das Gehause darf nicht auf das Ende

montiert werden. Es muss oben oder unten
montiert werden (Abb. b).

! Abb. b § :

3 3 2 [ ‘

3 1 L4 f 4 4 :

1 : 5 10 20

: : Verfahrgeschwindigkeit v [m/min]

30 40 50

Z;SVC 74



Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Geschwindigkeit-Last-Diagramm (Flihrung)

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Horizontal Vertikal
LEYG1 6¥DE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG1 6¥DE
40 T T 10
35 Steigung 25: LEYG16"'EC
30 Steigung 2.5: LEYG16}'EC
% 2 . ; e
g gg IStmgung 5 LEYG16LEB E 5
5 17 £ Stiqung 5:LEYG16'EB
z 15 Z 35 gung o: L
1 Steigung 10:LEYG16'EA
eigung 10:
8 2\Q : 15 —— | Seigng 1: LEYG16EA
0 ‘s_ N— 0 ~‘~ |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG25E’IDE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG25E’IDE
% ' iy % | |
20 Steigung 3: LEYTZS LEC 30 |_ Steigung3: LEYG25'EC
29
60 | : =
— 55 Steigung 6: LEYG25L EB =
2 50 <
b % 20
g > 5 LEYG25\'EB
N = Steigung 6: 25
ER Steigung 12LEYG25"EA S > o -
20 10 !
HI\ 7
1 o
10 N \~~ Steigung 12: LEYG25"EA
0 : ~ 0 SO e
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG32{"DE fur Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s?2 LEYG32{"DE
90 T I 50 | |
: . M
80 Steigung 4 LEY‘GS2L EC 41 |__Stiging & LEYG32'EC
70 i 40
— 60 Steigung 8: LEYG32"EB —
(o] (o))
= 50 | = 30
g 45 \__ Sequng 16LEVG32VEA g
§ 40 %xg g . S 20 EYG32VEB
Z 30 > 2
2 N g
10 X ~ | Stigung 16: LEYG32|'|‘_"EA
\ .
0 0 S
0 100 200 300 400 500 600 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LEYG40{"DE fir Beschleunigung/Verzégerung: 2000 mm/s2 LEYG40¥DE
100 T T T 60 T T
920 Steigung 4 LEYG40VEC Steigung 4: LEYG40Y'EC
i 51
80 i i
70 Steigung : LEYG40V'EB 0
2 o | e
7 50 ?\Sieigung 16:LEYG4OL'EA f: Steigung &LEYG40Y'EB
N A Y N
5 40 AN 5 2 =1
=z ~ z 20
S .
20 R 1 S \| Steigung 16:LEYG40EA
0 0 Tt=~oT |
0 100 200 300 400 500 600 0 100 200 300 400 500 600
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
& ZS\VC




Kraft-Umrechnungsdiagramm (Fiihrung)

Typenauswahl Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

<Grenzwerte fiir Schubkraft und Schwellenwert

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder on
im Verhaltnis zur Schubgeschwindigkeit>Speed> | L
M 1T}
LEYG16YIE - i
160 | | | | Modell Steigung Schubgeschwindigkeit Schubkraft
140 Steigung 2.5: LEYG16Y EC 1 7 [mrTwls] (Elng?bewen)
120 — N o 0 LEYG16"IE A/B/C 21 bis 50 45 bis 65 %
— 100 e 5} LEYGI"; LEB>< o i LEYG25"(IE A/B/C 21 bis 35 40 bis 50 % m
z . f L
= |Steigung 10: LEYG16}' EA ! - A 24 bis 30 )
= 80 t % 1]
;‘E o )< = LEYG32Y[E B/C 27 bis 30 50 bis 70 % -
40 N_—] : LEYGA0YIE A 24 bis 30 50 bis 65 %
/ L —T L . I o
20l NI : B/C 21 bis 30
OO 10 20 30 40 50 60 / 70 >
Einsteliwert der Schubkraft [%] Vo 65 % <Einstellwerte fir vertikal aufwarts gerichtete H
, , —— — Schubanwendungen>
Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%] | Einschaltdauer [%] | Kontinuierliche Schubzeit [Min.]
Max. 30 °C Max. 65 100 — Modell LEYG16YJE|LEYG25"JE|LEYG32"JE|LEYG40"IE
Max. 40 100 — Steigung A|BIC|A/B|C|/A|B|C|A|B|C
40°c > % Max. 45 Nutzlast[kg] |0,5| 1 [25[15] 4 [ 9 [25] 7 [16] 5 [12]26 | O]
65 15 Max. 10 Schubkraft 65 % 50 % 70 % 65 % E
M -
LEYG25(LIE
%0 Steigung 3: LEYG25!EC
teigung 3: L T
400 - SteigungIG: LEYG;ZS'EEB > >
; : M (2]
= 300 Steigung 12: LEYG25 T EA w
P A :
[
< 200 —
100 ﬁ —
- [min.30% K Max. 50 % ‘Iﬁ
0
10 20 30 40 50 60 70 -
Einstellwert der Schubkraft [%]
[ Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft [%)] | Einschaltdauer [%)] | Kontinuierliche Schubzeit [Min.] |
[ Max. 40 °C | Max. 50 100 |Keine Einschrankung| T
(2]
LEYG32)'JE i
800 T T g
700k Steigung 4: LEYG32''EC
s00 [_Steigung 8: LEYG32)'EB
- Steigung 16: LEYG32'EA L
Z 500 T
£ 400p w
X 300 {
100 [ Min. 30 % <~ Max. 70 %
0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 E
Einstellwert der Schubkraft [%] -l
| Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft %] | Einschaltdauer [%)] | Kontinuierliche Schubzeit [Min.] |
| Max. 40 °C | Max. 70 | 100 |Keine Einschrankung|
-
LEYG40}'E ©
1100 : : — o
1000 ——Steigung 4: LEY G40 LEC\/ e §<>
900 = Steigung 8: LEYG40 YEB ; 5
800 gtejgung 16:LEYGA0YEA ;
= 700F ]
= 600Ff — :
S 500F ; =
X 1 1
400 C : T o
300 | = — X
200 | : ] -
100 —| Min. 35 % > 1L Max. 65 %}—
0 : ]
10 20 30 40 50 60 70 80 90
Einstellwert der Schubkraft [%]

[ Umgebungstemperatur | Einstellwert der Schubkraft[%] | Einschaltdauer [%] | Kontinuieriiche Schubzeit [Min.] |
[ Max. 40 °C | Max. 65 | 100 |Keine Einschrankung|

r
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Serie LEYG

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Zulassiges Drehmoment der Platte: T

T [N-m]
Modell Hub [mm]
Drehmoment: T [Nm] 30 50 100 200 300
\ LEYGI6M | 070 | 057 | 105 | 056 —
LEYG16L 0,82 1,48 0,97 0,57 —
= - - — LEYG25M 1,56 1,29 3,50 2,18 1,36
LEYG25L 1,52 3,57 2,47 2,05 1,44
! LEYG32M 2,55 2,09 5,39 3,26 1,88
LEYG32L 2,80 5,76 4,05 3,23 2,32
LEYG40M 2,55 2,09 5,39 3,26 1,88
LEYG40L 2,80 5,76 4,05 3,23 2,32
Verdrehtoleranz der Endplatte: 0
| GriBe Verdrehtoleranz 6
0 LEYGCOMCIE LEYGOILOE
n
— . - 16 i 0,05°
) o5 0,06
\ 32 . 0,04°
0,05
40
Verstellung der Platte: o
[mm]
Hub [mm]
Modell 30 50 100 200 300
_SJF LEYG16M +0,20 +0,25 +0,24 +0,27 —
i - = LEYG16L +0,13 +0,12 +0,17 +0,19 —
;f LEYG25M | =0,26 +0,31 +0,25 +0,38 +0,36
LEYG25L +0,13 +0,13 +0,17 +0,20 +0,23
LEYG32M +0,23 +0,29 +0,23 +0,36 +0,34
LEYG32L +0,11 +0,11 +0,15 +0,19 +0,22
LEYG40M | =0,23 +0,29 +0,23 +0,36 +0,34
LEYG40L +0,11 +0,11 +0,15 +0,19 +0,22
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Zylinder/
Mit Fuhrungsstange
Serie LEY QG LEvGa2s, 32, 40 C€

+ Siehe Seite 182 ff. fur Details.

Bestellschliissel

LEYG|25 EB|- -IR1]|CD17T

006 M;é é ®

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

o=

0 @ Fihrungsart*' 9 Einbaulage des Motors/Ausrichtung Q Motorausfiihrung
BaugroBe M Gleitlager des Motorgehduses E Schrittmotor 24 VDC
16 L Kugelftihrung Symbol|  Einbaulage des Motors Ausrichtung des Motorgehauses Batterieloser Absolut-Encoder
25 — oben parallel —
32 D —*2
40 D1 links*3
D2 In-line rechts*3
D3 oben*3
D4 unten*3
6 Spindelsteigung [mm] @ Hub***5[mm]
Code | LEYG16 LEYG25 |LEYG32/40 Hub Anm.
A 10 12 16 GroBe Verwendbarer Hub
B 5 6 8 30 bis 200 16 30, 50, 100, 150, 200
C 2,5 3 4 30 bis 300 | 25/32/40 30, 50, 100, 150, 200, 250, 300
o Motoroption*® @ Fluhrungsoption*” 9 Antriebskabellange
C Mit Motorabdeckung — Ohne Robotikkabel [m]
W | Mit Motorbremse/Motorabdeckung F Schmiermittelriickhaltung = Ohne R8 8%8
R1 1,5 RA 10%8
R3 3 RB 15%8
R5 5 RC 20+8
Fiir ndhere Angaben zu Signalgebern siehe Web-Katalog.
Verwendung von Signalgebern fiir die Ausfiihrung mit Fiihrungsstange der Serie LEYG
* Signalgeber von der Vorderseite aus mit hervorstehender Kolbenstange (Platte) einfliihren.
* Signalgeber kénnen nicht befestigt werden, wenn sich Teile hinter der Fiihrungsbefestigung befinden (die Seite, an der
die Kolbenstange hervorsteht).
¢ Wenn ein Signalgeber an der Seite verwendet werden soll, an der die Kolbenstange hervorsteht, wenden Sie sich bitte an
SMC, da dies als Sonderbestellung gefertigt wird.
79
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Batterieloser Absolut-Encoder:
Elektrischer Antrieb/Mit Flihrungsstange

Serie LEYG

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
@ Controller
— ohne Controller
coid Mit Controller
................. -~ C[D|1[7][T
Schnittstelle (Eingang/Ausgang/ i 1 I ® Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*'°
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle
Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage —_ Ohne Stecker / Kabel —
Symbol Typ Mit STO 8+#9 DIN-Schiene S |Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Standard  Sicherhets- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
5_[Paalelengang (VPN @ Anzahl der Achsen :1; "I%'_‘;:s;(zfm’;‘) Paralleleingang (NPN)
6 |Parallleingang (PNP)| @ Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation /O-Kabol Paralleleingang (PNP)
E | EtherCAT L L 1 1 Achse Standard 5 -Kabel (5 m)
9 | EtherNet/IP™ [ ) () - - -
Mit STO Sicherheits-
P | PROFINET | @ ° F | 1Achse Teifunktion
D | DeviceNet® [ ]
L 10-Link [ [ ]
M CC-Link [ ]

#1 Wenn [M: Gleitlager] ausgewahlt ist, ist die max. Geschwindigkeit der Spindelsteigung
[A] 400 mm/s (im Leerlauf, horizontale Montage). Auch bei horizontaler Last /
Momentenlast ist die Geschwindigkeit begrenzt. Firr ndhere Angaben siehe
JTypenauswahl* im Web-Katalog.

#2 Nur GroBen 25, 32 und 40

+3 Nur GroBe 16

4 Bitte setzen Sie sich flr Hilbe, die nicht Standard sind, mit SMC in Verbindung, da diese

als Sonderbestellung gefertigt werden.
#5 Fir MontagegréBen 32/40 mit Motor-Einbaulage "Parallel" und einem Hub von max.
50 mm besteht eine Beschrénkung. Siehe Abmessungen.

30 bei der BaugréBe 40 am Ende (iberstehen. Achten Sie vor der Wahl eines
Modells darauf, dass Antriebs-Anbauteile o. &. nicht mit dem Gehéuse kollidieren.

#7 Ein Filzeinsatz verhindert, dass GberméaBig Schmiermittel nach auBBen
gelangt. Nur flr Gleitlager der GréBen 25, 32 und 40 verfugbar (siehe
,Konstruktion“ im Web-Katalog).

#8 Fertigung auf Bestellung

#9 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

#10 Wahlen Sie ,—" fiir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—, ,S“ oder ,T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—, ,1%, ,3“ oder ,5" fir den Paralleleingang.

LEFS

m
L
w
-l

«6 Wenn ,Mit Motorbremse/Motorabdeckung* als Ausfiihrung mit Motor-Einbaulage =
"Parallel" ausgewé&hlt wurde, wird das Motorgehduse bei einem Hub von weniger als 5;
11}
T N |-
AAchtung Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs und Antrieb korrekt ist.
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. . . (2]
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> 1T}
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus (@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. -
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht flir SMC-Bauteile Diese Nummer muss mit der des Controllers (bereinstimmen.
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen @ Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration —
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das iibereinstimmt (NPN oder PNP).
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen. T
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] LEYstMEB 1 00 (L{.I)
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- —_— mn -l
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version
V3.4 oder S3.4 oder hoher. Fiir Details siehe Seiten 179 und 180. —
[UL-Zertifizierung] - © J
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen = Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. I':L:
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen. w
-l
Schritt- | EtherCAT® E;?’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T'g”'P'” PROFINET g?ggf:;hﬂe‘:}s Device- | I0-Link ch;}2‘;‘:‘;‘|§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?ITM . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : |
Ausfiih- = ' l —
rung J I * -
| ©
o -
o]
| ] R
a Z] , W‘ =
7] “1 va e
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Model LEYG16}'IE LEYG25\'E LEYG32\'E LEYG40\'IE
Be“h';:zg”[":"xf;;ﬁlge’”"g 6 177 | 30 | 20 | 40 | 60 | 30 | 45 | 60 | 5 | 60 | 80
Horizontal - -
R(Zt]i'fs‘ Be“h';‘g(')'g"["rfl/x;':f]gerung 10 23 35 30 55 70 40 60 80 60 70 90
g Vertikal Besg’guorggu[ﬂ/\::;:g:]’”"g 15 | 35 | 75 7 15 | 29 9 20 | 41 11 25 | 51
E Vorschubkraft [N]*2%3#4 14 bis 38|27 bis 74|51 bis 141 | 63 bis 122 | 126 bis 238 | 232 bis 452 | 80 bis 189 | 156 bis 370 | 296 bis 707 | 132 bis 283 | 266 bis 553 | 562 bis 1058
g Geschwindigkeit [mm/s]*4 15 bis 500 |8 bis 2504 bis 125 18 bis 500 |9 bis 2505 bis 125 |24 bis 500 |12 bis 3006 bis 150 |24 bis 500 | 12 bis 300|6 bis 150
g Max, Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 3000
@ | Schubgeschwindigkeit [mm/s]*> Max, 50 [ Max, 35 [ Max, 30 [ Max, 30
Q| Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,02
£ | Umkehrspiel [mm]*® Max, 0,1
$ | Spindelsteigung [mm] 10 [ 5 [ 25 [ 12 ] 6 [ 3 [ 16 [ 8 | 4 [ 16 ] 8 [ 4
= StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*’ 50/20
Funktionsweise Kugelumlaufspindel + Riemen (LEYGLIL), Kugelumlaufspindel (LEYGLICID)
Fuhrungsart Gleitfihrung (LEYGOM), Kugelfihrung (LEYGLIL)
Betriebstemperatur bereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max, 90 (keine Kondensation)
_| MotorgroBe 28 042 [ 56,4 [ 56,4
gg Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
ég Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
u%‘%_ Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
Leistungsaufnahme [W]*8 #10 Max, Leistung 43 [ Max, Leistung 48 [ Max, Leistung 104 [ Max, Leistung 106
5 2 | Ausfiihrung*® Spannungsfreie Funktionsweise
2 | Haltekraft [N] 20 | 3 [ 78 78 | 157 | 294 | 108 | 216 | 421 [ 127 | 265 | 519
£ & | Leistungsaufnahme [W]*'° 2,9 5 5 5
EE Nennspannung [V] 24 VDC =10 %

*1

*2

#3

#4

%5
6
%7

*8

%9

Horizontal: Zur Unterstiitzung der Last ist eine externe Filhrung notwendig (Reibungskoeffizient der Fihrung: max. 0,1) Die tatsachliche Nutzlast und
Verfahrgeschwindigkeit ist abhangig von der Bedingung der externen Flhrung. AuBerdem ist die Geschwindigkeit abhangig von der Nutzlast. Siehe
~Typenauswahl” auf Seiten 73 bis 75.

Vertikal: Die Geschwindigkeit ist abhéngig von der Nutzlast. Siehe , Typenauswahl auf Seiten 73 bis 75.

Stellen Sie die Werte fir Beschleunigung/Verzdgerung auf max. 3000 [mm/s?].

Die Schubkraftgenauigkeit betragt +20 % (v. E.).

Die Schubkraftwerte fur LEYG16LILJE betragen 20 % bis 65 %, LEYG25[CIE betragen 30 % bis 50 %, fur LEYG32LILIE 30 % bis 70 %, und fur
LEYG40LICIE 35 % bis 65 %.

Die Schubkraftwerte sind von der Einschaltdauer und der Schubgeschwindigkeit abhéngig. Fir néhere Angaben siehe ,Typenauswahl“ im Web-Katalog.
Geschwindigkeit und Kraft kdnnen je nach Kabelldnge, Last und Montagebedingungen variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der
Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

Bei der Wahl von [M: Gleitlager] betragt die maximale Geschwindigkeit der Steigung [A] 400 mm/s (ohne Last, horizontale Montage).

Auch bei horizontaler Last/Momentlast ist die Geschwindigkeit eingeschrénkt. Fiir ndhere Angaben siehe ,Typenauswahl“im Web-Katalog.

Die zulassige Geschwindigkeit fiir den Schubbetrieb

Richtwert zur Korrektur eines im Umkehrbetrieb entstandenen Fehlers.

StoBfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch in axialer Richtung und rechtwinklig zur Gewindespindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb im
Ausgangszustand.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer Richtung als auch rechtwinklig zur
Gewindespindel durchgefiihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb im Ausgangszustand.)

Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der
Spannungsversorgung verwendet werden.

Nur mit Motorbremse

10 FUr einen Antrieb mit Motorbremse die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzufligen.
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Batterieloser Absolut-Encoder: .
Elektrischer Antrieb/Mit Filhrungsstange Serie LE YG

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Gewicht
Gewicht: Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben g_)
Serie LEYG16MCIE LEYG25MCIE LEYG32MCE L
Hub [mm] 30 50 100 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 -
Masse [kg] 1 1,14 | 1,37 | 1,66 | 1,83 1,7 1,89 | 221 | 2,63 | 2,97 | 3,31 | 3,57 | 295 | 3,21 | 3,76 | 4,32 | 4,99 | 548 | 592
Serie LEYG16LCIE LEYG25LCIE LEYG32LCE
Hub [mm] 30 50 100 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 E
Masse [kg] 1,01 | 1,14 | 1,31 1,6 1,75 | 1,71 | 1,92 | 2,16 | 259 | 2,85 | 3,17 | 3,41 | 2,95 | 3,22 | 3,61 | 416 | 4,7 | 521 5,6 I._IIJ
Serie LEYG40MCIE LEYG40LLIE
Hub [mm] 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300
Masse [kg] 3,26 | 3,52 | 407 | 463 | 53 | 579 | 623 | 3,26 | 3,53 | 3,92 | 447 | 5,01 | 5552 | 591
>
Gewicht: Axiale Motorausfiihrung w
Serie LEYG16MOE LEYG25MCE LEYG32MCE
Hub [mm] 30 50 100 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 —
Masse [kg] 0,97 | 1,11 | 1,34 | 1,68 1,8 1,09 | 1,88 | 2,20 | 2,62 | 2,96 | 3,30 | 3,56 | 2,96 | 3,20 | 3,75 | 4,81 | 498 | 547 | 591
Serie LEYG16LLIE LEYG25LLIE LEYG32LLE ;?
Hub [mm] 30 50 100 150 | 200 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 150 | 200 | 250 | 300 H
Masse [kg] 098 | 1,11 | 128 | 1,57 | 1,72 | 1,70 | 1,91 | 215 | 258 | 2,84 | 3,16 | 3,40 | 2,54 | 3,21 | 3,60 | 4,15 | 4,69 | 520 | 5,59
Serie LEYG40MCIE LEYG40LCIE
Hub [mm] 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 30 50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 I
Masse [kg] 3,25 | 3,561 | 406 | 462 | 525 | 578 | 6,22 | 3,25 | 3,62 | 3,91 | 4,46 | 500 | 551 | 590 5
- - - m
Zusatzliches Gewicht (kg) -
GroBe 16 25 32 40 P —
Motorbremse/-abdeckung | 0,16 0,29 0,57 0,57
(72}
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Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion

25
Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben: LEYG 23 E % @\@\ J)
1] 1 .

T T

/®
®

—

‘Azf

e IS

Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben,  Parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben: LEYG16E
mit Motorbremse/-abdeckung ) /@

R

/@/@/o\@

3 ) :
NN 0
] ] } . [
N
1 L | LF'
| i 0
)]
Axialer Motor Axialer Motor: Mit Verriegelung/Motorgehéause
Aopl L2
> | — — g\ k' < " _ )
L 1 —— o T T — w’—
i — - A /]
5 | — A ; . _
f " A4
F ﬁ I
10 394@0
@ 43 @d)
Axialer Motor: LEYG16E /
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Zylinder mit Filhrungsstange

Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion
Bei Auswahl der Schmierfettriickhaltung »n
16
i 25 A \ TH
LEYGLIM LEYG33M: 50 Hub oder weniger LEYG% MDDE-DDF: 50 Hub oder weniger| L
40 |
j/. _ Q/@ = )
- I_ ) *%' _ J
' el 9 D
kS O w
= 16 -l
I [1x LEYGZM: iiber 50 Hub
= ‘ B ‘ 40
I L b
T _ _ J
@ @ >
— el @29 it
- -—— -
— + Filzmaterial wird eingesetzt, um das Fett
am gleitenden Teil des Gleitlagers zu
halten. Dies verlangert die Lebensdauer
des gleitenden Teils, garantiert diese aber
nicht dauerhaft. (O]
LEYG16L: 30 Hub oder weniger >
LEYGLIL 2 J b
% % LEYG 32 L: 100 Hub oder weniger
?_‘J"n-\ _ _ )|
= e J
= } ol oo <
u] % 5 (72}
.. . 11}
ﬂ |—‘ LEYG16L: iber 30 Hub, 100 Hub oder weniger -
: [ ,
- )
@ © (72]
— Ll
- - | -l
I
(72}
4
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 28 | Platte Aluminiumlegierung Eloxiert
2 | Kugelumlaufspindel | Legierter Stahl 29 | 4ylinderschraube fir |y oy o ngioffstani Vernickelt [
3 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl Plattenbefestigung : I
4 | Kolben Aluminiumlegierung 30 Fuhrt.mg Zylinderschraube Kohlenstgffstahl Vernickelt I._IIJ
5 | Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromung 31 | Gleitlager - Lagerlgglerung
6 | Faltenbalgf Aluminiumlegierung 32 | Schmutzabstreifer Filz
7 | Lagerhalter Aluminiumlegierung 33 H_alter - Kun?tharz -
8 | Verdrehsicherung Kunstharz 34 | Sicherungsring Stahl fur Feder Phosphatiert -
9 |Buchse Automatenstahl Vernickelt 35 K!Jgelbuc'r'\se S— - w
10 | Verbundene Welle Automatenstahl Vernickelt 36 | Distanzstiick Aluminiumlegierung Chromatiert -
11 | Gleitlager Lagerlegierung 37 | Motorblock Alum!n!umleg!erung : Eloxiert
12 | Lager — 38 | Motoradapter Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16, 25
13 | Riemengehduse Aluminium-Druckguss Beschichtung 39 | Motorkupplung Aluminiumlegisrung -
14 | Ruckfiihrblech Aluminium-Druckguss Beschichtung 40 Zahnkranf NBR - ©
15 | Magnet — a1 Motorgehause mit Aluminiumlegierung Nur ,Mit Motorbremse/- -
. “ o]
16 | Kolbenfilhrungsbandhalterung Rostfreier Stahl Hub 101 mm oder mehr Verriegelung abdeckulng ALEY25, 32, 40 (&
17 | Kolbenfiihrungsband Kunstharz Hub 101 mm oder mehr 42 | Gehausehalterung | Aluminiumlegierung Nur ,Mit Motorbremse/- x
- - - — - abdeckung*/LEY25, 32, 40 ]
18 | Kugelspindel Riemenscheibe | Aluminiumlegierung — - -
19 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung 43 Endab(_jeckung Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16
20 | Riemen — 44 | Gummibuchse NBR Nur LEY16 E
21 | Dichtung NBR . . . .
22 | Sicherungsring Stahl fiir Feder Phosphatiert ErsatztelIeIRlemen Ersatzteile/Schmierfett §<)
23 | Motor _ Nr. | GroBe | Bestell-Nr. Bereich Bestell-Nr. =
Aluminiumlegierung | Eloxiert/nur LEY16 16 LE-D-2-7 Kolbenstange GR-5-010 (10 g)
24 | Motorabdeckung Kunstharz 20| 25 LE-D-2-2 Fuhrungsstange | GR-S-020 (20 g)
25 | Eingegossenes Kabel Kunstharz Nur ,Mit Motorgehause* 32,40 | LED-23 * Kolbenstange regelmafig einfetten.
26 | Fiihrungsbefestigung | Aluminiumlegierung Eloxiert Das Schmierfett sollte nach Erreichen von
27 | Fiihrungsstange Kohlenstoffstahl 1 Million Zyklen oder 200 km aufgetragen

O

werden, je nachdem, was zuerst eintritt.
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Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: parallele Motorausfiihrung fir Montage oben

#1 Dies ist der Abstand, innerhalb dessen sich die Kolbenstange
bewegen kann, wenn er zur Ausgangsposition zurlickkehrt.
Stellen Sie sicher, dass die auf der Kolbenstange montierten
Werkstiicke andere Werkstiicke oder die umliegenden Anlagen
nicht beeintréchtigen.

#2 Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition

O XA Ho Tiefe XA 4 x OA Gewindetiefe OB

— 2 x NA
3 DerWertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geéndert wurde - = - — - -
4 Durchgangsbohrungen kénnen bei der GroRe 32/40 mit ics \¢ ¢! GewTdetlefe NC
einem Hub von 50 mm oder weniger nicht verwendet werden. ® ® 5 Ansicht XX
m
x «%@ - - - x| X )
r Anschluss - (0] 0 o) \
ey @\ & - Details zu Abschnitt Y
Motorkabel — — — XA H9 XA
24 —
(©.5) Ansicht XX
i WB
[ 1 4 x OA durchgehend
Y4 WA © —
WC + Hub © 9 XA H9
___4xNA Tiefe XA
ewindetiefe NB 1 ,pende
[Referenzposition]*3
Kolbenstangen-Betriebsbereich*! I
2 2 Referenzposition*2
© © / THubende] ] Ansicht XX
(FC) t N
——® P T by Y 4| \2(0 o\{
< @ S g Q) = : e 1S4 @ <0)olo
3 34 J A § \ - ==
I 2 = I J
M 05| c Y X
EA FA | |FB B + Hub T
EB Hub A +Hub EH
LEYGLIL (Kugelfiihrung) [mm] — LEYGLIM (Gleitfuhrung) _mm]
GroBe Hubbereich L | DB o o Groe Hubbereich L | DB
Hub 90 oder weniger 75 < | Hub 64 oder weriger _ 51,5
16 | Hubtodermef, Hub 100 oderweniger | 95 8 x Qi i = = 16 Fub 65 oder melr, Hub900d9fwemsef 74,5 10
Hub 07 ode meh, b 20 ode veiger | 105 Q Hub 91 oder mekr, Hub 100 oder weriger | 95
Hib 1 v 91 o) ) Hub 101 odermehr‘HubZDQoderwemgeI 105
25 | Hub 115 odermer, Hub 190 oderweniger | 115 10 - N = - Hub 59 oder weniger ‘ 67,5
Hub 191 oder mehr, Hub 300 oder weriger | 133 o — 25 HubﬁOodermehnHuh1850dewemgev 100,5| 12
Hb 14 ot v 97,5 o (0,5) 4 x © G durchgehend Hob 186 oder mef, Hub 300 oder weniger | 138
32 D Z WA Hub 54 oder weriger 74
40 Hub 15 oder mebr, Hub 190 oderveriger | 116,5| 13 Q 32 R okt e b i 1107 16
Hut 191 o e, Huo 300 oder veier | 134 UD 000 T, FUD TP ENGEr
: L +Hub 40 Hub 181 oder mef, Hub 300 oder weniger | 144
LEYGLIM, LEYGLIL gemeinsam [mm]
GroBe Hubbereich A B C DA | EA | EB | EH | EV | FA | FB | FC G |GA| H J K M | NA | NB | NC
Hub 39 oder weniger 109 90.5 37
16 | Hub 40 oder meh, Hub 100 oder weniger ’ 52 16 35 69 83 41,1 8 10,5 8,5 43 |31,8 [97,3 |24,8 |23 25,5 |M4x07| 7 55
Hub 101 oder mehr, Hub 200 oder weniger 129~ [110,5 | 82
Hub 39 oder weniger 50
Hub 40 oder mer, Hub 100 oder weniger A2 |16 675
25 | Hub 101 oder mehr, Hub 124 oder weniger i 20 46 85 103 52,3 |11 145 [12,5 54 |40,3 (98,8 |30,8 |29 34 M5x08| 8 6,5
Hub 125 oder mehr, Hub 200 oder weniger [166,5 {141 84,5
Hub 201 oder mehr, Hub 300 oder weniger 102
Hub 39 oder weniger 55
32 Hub 40 oder mehr, Hub 100 oder weniger 1605 [130 68
40 Hub 101 oder mehr, Hub 124 oder weniger 25 60 101 123 63,8 [12 18,5 [16,5 54 |50,3 [125,3 |38,3 |30 40 M6x1,0[10 8,5
Hub 125 oder mehr, Hub 200 oder weniger [190,5 (160 85
Hub 201 oder meh, Hub 300 oder weniger 102
.. ) X2
GroBe Hubbereich OA (OB | P Q S T T2 U | WA | WB | WC ot | ey X | XA | XB | Y z
Hub 39 oder weniger 25 19 55
16 | Hub 40 oder mef, Hub 100 oder weniger |M5x 0,8| 10 65 15 25 79 — 6,8 | 40 26,5 100,5 145,5 44 3 4 225 | 6,5
Houb 101 oder mefv, Hub 200 oder weniger 70 415 | 75
Hub 39 oder weniger 35 26 70
Hub 40 oder mehr, Hub 100 oder weniger 50 335
25 | Hub 101 oder mekr, Hub 124 oder weniger [M6 x 1,0| 12 80 18 30 95 7,5 6,8 i 88,5 129 54 4 5 26,5 | 85
Hub 125 oder mefr, Hub 200 oder weniger 70 43,5 | 95
Hub 201 oder mer, Hub 300 oder weniger 85 51
Hub 39 oder weniger 40 28,5 75
Hulo 40 oder meh, Hub 100 oder weniger 50 335
32| Hub 101 oder met,Hub 124 oder weriger M6 x 1,0{ 12 95 28 40 117 85| 73 ’ 98,5 141,5 64 5 6 34 8,5
Hub 125 oder mer, Hub 200 oder weniger 70 43,5 [105
Hub 201 oder mekr, Hub 300 oder weniger 85 51
Hub 39 oder weniger 40 28,5 75
Hub 40 oder mefr, Hub 100 oder weniger 50 335
40 | Hob 101 oder mer, Hub 124 oder weniger (M6 x 1,0| 12 5! 28 40 117 8,5 7,3 i 120,5 163,5 64 5 6 34 8,5
Hub 125 oder me, Hub 200 oder weniger 70 43,5 105
Houb 201 oder mefr, Hub 300 oder weniger 85 51
85
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Zylinder mit Fiihrungsstange Serie LEYG

Abmessungen: parallele Motorausfiihrung fiir Montage oben

25 A
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG32EL IB-[_|W i
40 C i
|
Bremskabel Anschluss S
] 15
| i
E; v " % Bremskabel !‘! IS L_I|J
:E'J’ Motorkabel _%’
% E Motorkabel
] X2 I S >
i N yred w
] g " _
O
d >
w
|
A I
Mit Motorabdeckung: LEYG16EB-LIC >
C (%)
L
|
8 —_—
9
5 o
% X2 H
g
I
d 0
|
0
L
I
i
|
A P —
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG16EB-[1W
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Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: axialer Motor

O XA HoTiefe XA 4 x OA Gewindetiefe OB ]
1

«1 Bereich, innerhalb dessen sich die @{/ (5/% 2 x NA Gewindetiefe NC 4‘

Kolbenstange bewegen kann, wenn diese O B

zuriick zur Ausgangsposition verféhrt. 0 :

Stellen Sie sicher, dass an der Kolbenstange < ~ _ N _ _ «

angebrachte Werkstuicke die anderen ~ |

Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld der < o c

©

Kolbenstange sich nicht behindern. @\\ © . 05 .
«2 Position nach der Riickkehr zur — m Ansicht XX FB
Ausgangsposition i ; x - — Anschluss
A ) ' 0,5 Ansicht
«3 Der Wert_ln[_ ] zeigt an, wenn die (0.5) WB XX Motorkabel
Referenzierrichtung geéndert wurde z WA
XA H9 Details zu Abschnitt Y
WC + Hub —
o
o
S 0
Kolbenstangen- 2 v © 4 x OA durchgehend
Betriebsbereich*! L 2
Hubende |=— Referenzposition*2 «© _
meaition]3 " Hubendel Q )
[Referenzposmor[12]1-3 [Hubende] ;{% | Ansicht
% (FC) v X |
(o))
N [~ L =) éi
%) o3 , — N
© € e e I > €@ © g\@ oo
i b °HOre==9[}
0,5 | N c YD 5 X
FA FB B +Hub X2 T & XA H9
A +Hub EH Tiefe XA
LEYGLIL (Kugelfiihrung) [mm] M — = LEYGLIM (Gleitfilhrung)  [mm]
oy
GroBe Hubbereich L | DB = 0 GroBe Hubbereich L | DB |
Hub 90 oder venger 75 o EI l - - - Hub B4 oder wenier 51,5
16 | Hub91 odermetv,Hub 100 oderweniger | 95 8 Q ! 16 Hub 65 oder mef, Hub 90 oderveniger | 74,5 10
Hub 101 oder mef, Hub 200 oder weniger | 105 Hub 91 oder metr, Hub 100 oder weniger | 95
Hub 114 oder weniger 91 © G; Hub 101 oder mef, Hub 200 oder eniger | 105
25 | Hub 115 oder mef, Hub 190 oderweniger | 115 10 1 I — - \7 Hub 59 oder weniger 67,5
Hub 197 oder e, Hub 00 odervenier | 133 m| 05 4x0 G 25 [ Hb0odermelr Hob 5 odervenier [ 100,5| 12
32 Hub 114 oderweriger 97,5 o y4 WA \durchgehend Hub 188 oder v, Hub 30 ode wenier | 138
40 Hub 145 oder mef, Hub 190 oder weniger | 116,5| 13 Q L +Hub 32 Hub 54 oder weniger 74
Hob 191 oder mef, Hub 300 oder weniger | 134 40 Hub 55 oder e, Hub 180oder veniger | 107 16
Hub 181 oder mef, Hub 300 oder veniger | 144
LEYGLIM, LEYGLIL gemeinsam [mm]
GroBe Hubbereich A : B C |CL|CV | DA |EB|EH|EV | FA | FB|FC| G |[GA| H J K NA | NC
Ofre Motortvemse | Mt Molorvemse
Hub 39 oder weniger 37 1
16 [Mobdenevibmomee | 02 395 9 53| — | — |16 |e9 |83 |a1,1 | 8 |105 | 85 | 43 |31,8 [423 |248 |23 |Max07| 55

Hub 101 oder mehr, Hub 200 oder weniger 214,5  [259,5 114 82
Hub 39 oder weniger 50
Hub 40 oder mer, Hub 100 oder weniger i ik 675
25 | Hub 101 oder mef, Hub 124 oder weniger i
Hub 125 oder mefr, Hub 200 oder weniger [234,5  [275 140,5 |84,5

46 |545 |20 |85 [103 52,3 |11 14,5 (125 | 54 (40,3 [61,3 [30,8 |29 [M5x0,8| 6,5

Hub 201 oder mehr, Hub 300 oder weniger 102
Hub 39 oder weniger 55
Hub 40 oder mefr, Hub 100 oder weniger P32 P75 128 68
32| Hub 101 oder mebr, Hub 124 oder weniger 60 (68,5 (25 [101 [123 |63,8 |12 18,5 |16,5 | 54 |50,3 |75,8 (38,3 [30 |M6x1,0| 85
Hub 125 oder mehr, Hub 200 oder weniger [262 305 158 |85
Hub 201 oder mehr, Hub 300 oder weniger 102
Hub 39 oder weniger 55)
Hub 40 oder mefr, Hub 100 oder weniger = 297 [ 68
40 | Hub 101 oder me, Hub 124 oder weniger 60 (68,5 |25 [101 [123 [63,8 |12 18,5 (16,5 | 54 |50,3 [75,8 (38,3 [30 [M6x1,0| 85
Hob 125 oder mebr, Hub 200 oder weniger (284 327 158 |85
Hub 201 oder mehr, Hub 300 oder weniger 102
GroBe| Hubbersich |OA|OB| P |Q | S | T |T WA |WB |wC| X L0 XA|xg|yp| z 'S
robe ubbereic 2| U it Motorabdeckung | Nillotrensieng Seite 88.
Hub 39 oder weniger V6 x 25 19 55
16 | Hub 40 oder mer, Hub 100 oder weniger 08 10 (65 |15 |25 |79 — | 6,8 |40 26,5 44 82 127 3 4 24 | 65
Hub 101 oder mehr, Hub 200 oder weniger | 70 41,5 75
Hob 39 oder weniger 35 |26 70

Hub 40 oder mehr, Hub 100 oder weniger

M6 x 50 [33,5

25 | Hub 101 oder mev, Hub 124 oder weniger 10 12 (80 |18 |30 |95 75 | 6,8 54 68,5 109 4 5 26 | 8,5
Hub 125 oder mef, Hub 200 oder weniger | 70 43,5 95
Hub 201 oder mehr, Hub 300 oder weniger 85 |51
Hub 39 oder weniger 40 |28,5 75
Hub 40 oder mer, Hub 100 oder weniger V6 x 50 335
32| Hub 101 oder mebr, Hub 124 oder weniger 10 12 |95 |28 |40 [117 85 | 73 ’ 64 73,5 116,5 5 6 32 | 85
Hub 125 oder mehr, Hub 200 oder weniger | 70 [43,5 | 105
Hub 201 oder meh, Hub 300 oder weniger 85 51
Hub 39 oder weniger 40 [28,5 75
Hub 40 oder mehr, Hub 100 oder weniger V6 x 50 335
40 | Hub 101 oder mehr, Hub 124 oder weniger 10 12 |95 |28 |40 [117 85 | 7,3 ’ 64 95,5 138,5 5 6 32 | 85

Hub 125 oder meh, Hub 200 oder weniger 70 43,5 | 105
Hub 201 oder meh, Hub 300 oder weniger 85 51
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Zylinder mit Filhrungsstange

Abmessungen: axialer Motor

Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

— Anschluss

Bremskabel «E} 3

15

20

25 A
Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG 32 DE[ B -[ W

40 C
8 2
M 9
§ Motorkabel g
% Bremskabel %
X |_N X

!

X2
A + Hub
[0

@fﬁ

A

Mit Motorabdeckung: LEYG1 SDDE(B:-DC

Kabelldnge ~ 250

Motorkabel
T
24
[mm]
GroBe Hubbereich T2 X2 L H CV
16 [Max.Hub 100 75 | 108 | 35 | 423'| —
Min. Hub 101, max. Hub 300
25 | Max A 100 75 | 109 | 46 | 61.3 | 544
Min. Hub 101, max. Hub 300
Max. Hub 100
32 - 7.5 116.5 60 75.8 68.5
Min. Hub 101, max. Hub 300
a0 | Max AW 100 75 | 1385 | 60 | 75.8 | 685
Min. Hub 101, max. Hub 300

+1 Siehe die nachstehende Tabelle.

A

Mit Motorbremse/Motorabdeckung: LEYG16DLIEB-[1W

Cc

Kabelldnge = 350

H Abmessungen (GroéBe 16)

Ausrichtung des

Motorgeh&uses .
D1 42.3
D2 42.3
Ds 55.1
Da 47

Ausrichtung des Motorgeh&auses

=1
=

X2

Kabelldnge = 250

flache

Montage-

Montage-
flache

O
2

88

LEY LEFB LEFS

LEYG

LESYH

LES

JXC51/61

JXCLN



Serie LEYG
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Stutzblock

®Fiihrung fir Stiitzblock-Anwendung

Wenn der Hub mehr als 100 mm betrégt und die Einbaulage
horizontal ist, wird das Gehause gebogen. Es wird empfohlen,
den Stltzblock zu montieren. (Bitte bestellen Sie ihn separat zu

den unten gezeigten Modellen.)

Stiitzblock-Modell

LEYG-S|016

iGréBe

016 Fir GroBe 16

025 Fur GréBe 25

032 | Fur GroBen 32, 40

Stitzblock

Stitzblock
Gehéuse-
— 7 Befestigungsschraube
_
7
o o oA
D e ]
[11]
w T R J ¢
© @0
© O O;
B 2 x OA Gewindetiefe OB
— 2 x @ G durchgehend
GA |05 ST
WC + Hub
/A Achtung
Installieren Sie das Gehause nicht nur mit einem Stltzblock.
Der Stltzblock sollte nur zur Abstiitzung verwendet werden.
[mm]
GroBe Modell Hubbereich EB G GA OA OB ST | WC X
Hub 100 oder weniger 55
- 69 4,3 31,8 M5 x 0,8 10 16 44
16 LEYG-S016 Hub 101 oder mehr, Hub 200 oder weniger X 75
Hub 100 oder weniger 70
d 4 40, M6 x 1, 12 2 4
25 L3R Hub 101 oder mehr, Hub 300 oder weniger 8 ° 0.3 6x1,0 0 95 s
32 Hub 100 oder weniger 75
- 101 5,4 50,3 M6 x 1,0 12 22 64
40 LEYG-S032 Hub 101 oder mehr, Hub 300 oder weniger &4 ( ) X 105

# Zwei Schrauben zur Befestigung des Geh&uses sind im Lieferumfang des Stiitzblocks enthalten.
= Die Durchgangsbohrungen der Serie LEYG-S032 kénnen nicht fir die parallele Motorausfiihrung fir Montage oben verwendet werden.

Benutzen Sie die Passstifte an der Unterseite.
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrische Kompaktschlitten

Hochprazisionsausfihrung serie LESYH

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

JXC51/61

JXCU1

Controller

SMC %0

O



Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten, hochsteife Ausfiihru

Serie LESYH

Modellauswahl

v

)

Auswahlverfahren

Positionieranwendung
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie -—) Uberpriifen Sie das
Nutzlast- Geschwindigkeit. die Zykluszeit. zulassige Moment.

Auswahlbeispiel

m Unerpriifen Sie das Verhaltnis Nutzlast-Geschwindigkeit. <Geschwindigheits-/Nutzlast-Diagramm> (sete 93
Wahlen Sie auf der Grundlage des Werkstuckgewichts und der Geschwindigkeit
das geeignete Modell aus dem Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms aus.
Auswahlbeispiel: Das Modell LESYH16[JEB-50 kann voriibergehend als mégliches Modell

anhand des Diagramms auf der rechten Seite ausgewéahlt werden.

R Uberpriifen Sie die Zykluszeit.

Berechnen Sie die Zykluszeit mit
der folgenden Berechnungsmethode.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

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

® T1: Beschleunigungszeit
T3: Verzdgerungszeit kdnnen durch die
folgende Gleichung berechnet werden.

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

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

L-05-V-(T1+T3)

T2 v [s]

® T4: Die Einschwingzeit ist
abhangig von Bedingungen
wie Motortyp, Last und der
Positionierung. Berechnen
Sie daher die Einstellzeit
unter Beruicksichtigung
des folgenden Wertes.

T4=0,15[s]

Uberpriifen Sie das zulidssige Moment.
<Zulassiges statisches Moment> (Seite 93)
<Zulassiges dynamisches Moment> (Seiten 95, 96)

Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb
des zuldssigen Bereichs sowohl fir die statischen als auch fur die

dynamischen Bedingungen liegt.

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LESYH16[1EB-50 gewahlt werden.
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Berechnungsbeispiel:

T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
T1 = V/al =200/3000 = 0,07 [s],

T3 = V/a2 = 200/3000 = 0,07 [s]

1p_ L=05-V-(T1+7T3)

v
~50-0,5-200- (0,07 +0,07)
- 200
=0,18[s]

T4 =0,15[s]

Die Zykluszeit kann wie folgt
berechnet werden.

T=T1+T2+T3+T4

=0,07+0,18 + 0,07 + 0,15
=0,47 [s]

Betriebsbedingungen

® Werkstlckgewicht: 1 [kg] ® Werkstlickmontage:

® Geschwindigkeit: 200 [mm/s]

® Einbaulage: Vertikal

® Hub: 50 [mm]

® Beschleunigung/
Verlangsamung: 3000 [mm/s?]

® Zykluszeit: 0,5 s

LESYH16J/Schrittmotor Vertikal

16
W 1 |
12 Steigung 6: LESYH16[ |EB
3
g0 “
£ 8 \
g 6 ), Steigung 12: LESYH16[IEA
N S
2 4 S
A Y
2 ~
0
0 100 200 300 400 500

Geschwindigkeit [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>

sl

Geschwindigkeit: V [mm/s]

T1 T2 T3 |T4

Zeit [s] . . . . .
T8: Verzbgerungszeit [s] -+~ Zeit vom Beginn des Betriebs

L 2 Hub [mm] sessssssesssssssnsnnnnns (Betriebsbedingung)
V : Geschwindigkeit [mm/s] - (Betriebsbedingung)
al: Beschleunigung [mmy/s?] - (Betriebsbedingung)
a2: Verzogerung [mm/g?] - (Betriebsbedingung)
T1: Beschleunigungszeit [g] =+~ Zeit bis zum Erreichen der

eingestellten Geschwindigkeit
T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [5] - Zeit, wéhrend der Antrieb mit
konstanter Geschwindigket arbeitet

mit konstanter Geschwindigkeit
bis zum Stopp

T4: Ausregelzeit [5] «w++eweeesssssseeeeee Zeitbis zum Abschluss der
Positionierung

F‘A_

LESYH16/Kippmoment
2000

1500

1000 \
500 \k
N\

L8 [mm]

l

2 SNC

m
,,>Me

20079 N
0

012 4 6 8 10 12
Nutzlast m [kg]

<Zuléssiges dynamisches Moment>

==

L8




Modellauswahl Serie LE S YH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Auswahlverfahren
Schubanwendung »
(18
Uberpriifen Sie die > Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie die > Uberpriifen Sie das -
bendtigte Kraft. Schubkraft. Einschaltdauer. zulassige Moment.
Auswahlbeispiel o
Betriebsbedingungen [ , , . ssiss ) h
® Vorschubkraft: 150 N ® Einbaulage: Vertikal, aufwarts |
® Werkstlckgewicht: 1 kg ® Schubzeit + Betrieb (A): 1,5's
® Geschwindigkeit: 100 mm/s ® Volle Zykluszeit (B): 10 s
® Hub: 100 mm E
|- 7 J
W Uberpriifen Sie die benétigte Kraft. Schlittengewicht kgl ~—
Berechnen Sie die ungeféhre erforderliche Kraft fir den Schubbetrieb. Modell 50 75 Hub [mm] 100 150
Auswahlbeispiel: ® Vorschubkraft: 150 N LESYHS 02 03 — — g
® Werkstiickgewicht: 1 kg LESYH16 0’4 — 07 — w
Die ungefahre bendtigte Kraft betragt 150 N + 10 N = 160 N. LESYH25 0’ 9 — 1’ 3 17 -l
Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der ungeféhren benétigten - ’ -

+# Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird, muss das ~———
Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden.

LESYH16LIEL]

Kraft unter Berlcksichtigung der Spezifikationen (Seite 101).
Auswahlbeispiel auf der Grundlage der Spezifikationen)
® Ungefahre benétigte Kraft: 160 N
® Geschwindigkeit: 100 mm/s 400 \ \ \ [
Das Modell LESYH16JEA kann voriibergehend als 350 = Steigung 6: LESYH16[IEB
maogliches Modell gewéahlt werden. 300
Berechnen Sie anschlieBend die erforderliche Kraft fur den 250
Schubbetrieb. o
Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird, 100 "
muss das Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden. \ :
Auswahlbeispiel auf der Grundlage des Schlittengewichts)

LESYH

Kraft [N]

LES

50 Steigung 12: LESYH16[JEA

0
e LESYH16LIJEA Schlittengewicht: 0,7 [kg] 35 40 45 50 55 60 65 70
Die erforderliche Kraft betragt 160 + 7 = 167 [N]. Einstellwert Schubkraft (%)

.. . L <Schubkraftsollwert-Kraft-Diagramm>
m Uberpriifen Sie die Schubkraft.

<Schubkraftsollwert-Kraft-Diagramm> (Seite 5)

Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der erforderlichen Kraft und
beachten Sie dabei das Schubkraftsollwert-Kraft-Diagramm, um den
Sollwert flir die Schubkraft zu bestimmen.
Beispiel fir die Auswahl anhand des Diagramms auf der rechten Seite)
® Benotigte Kraft: 167 [N]
Das Modell LESYH16LJEA kann vorlibergehend als . Schubbetrieb
mogliches Modell gewahlt werden. : ;
Der Sollwert fiir die Schubkraft betragt 64 [%)].

Zulassige Einschaltdauer
Schrittmotor (Servo 24 VDC)
Einstellwert Schubkraft (%) | Einschaltdauer (%) |Kontinuierliche Schubzeit [min]
35 — —
max. 50 max. 30 max. 5
max. 70 max. 20 max. 3

LESH

LEHF

Position

Uberpriifen Sie die Einschaltdauer.

Bestatigen Sie die zuldssige Einschaltdauer basierend auf dem Schubkraft-

Sollwert unter Bezugnahme auf die Tabelle "Zuléssige Einschaltdauer". Zeit

Auswahlbeispiel auf der Grundlage der zuldssigen Einschaltdauer)
® Schubkraft-Sollwert: 64 %

Die zulédssige Einschaltdauer kann 20 % betragen. B
Berechnen Sie die Einschaltdauer fiir die Betriebsbedingungen und LESYH16/Kippmoment
bestéatigen Sie, dass die zulassige Einschaltdauer nicht berschritten wird. —
Auswahlbeispiel: ® Schubzeit + Betrieb (A): 1,5's

® Gesamtzykluszeit (B): 10 s

Die Einschaltdauer betrégt 1,5/10 x 100 = 15 (%) und liegt somit H 1500
innerhalb des zuldssigen Bereiches. \
R

LER

>

2000

JXC51/61

L8 [mm]

Uberpriifen Sie das zuldssige Moment.
<Zulassiges statisches Moment> (Seite 93) 500
<Zuldssiges dynamisches Moment> (Seiten 95, 96) m) Ve \\
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment 208 'T T
innerhalb des zuléssigen Bereichs sowohl fur die statischen als L8 012 4 6 8 1012
auch fur die dynamischen Bedingungen liegt. Nutzlast m [kg]

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LESYH16[JEA-100 gewéhit werden. ~ <Zulssiges dynamisches Moment>
ZS\NC %

JXCLN
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Serie LESYH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

LESYHS8LIE
Horizontal Vertikal
8 8
7 7
Steigung 2,5: LESYHS8[IC
6 6 -
\
5  5[Steigung 2,5: LESYH8[IC 5 ° Y
X X
E 4 / ! E 4 ‘\
ks / Steigung 5: LESYH8IB ke \ Steigung 5: LESYH8IB
5 3 2 ; 5 3
< ) / | Steigung 10: LESYH8CIA = ) \\/\
{ T - Steigung 10: LESYH8[IA
1 1
0o 100 200 300 400 500 oo 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LESYH16LIE
Horizontal Vertikal
16 16 ‘ ‘
14 14 ‘ ‘
Steigung 6: LESYH16[|EB
12 12 -
Steigung 6: LESYH16[IEB 1
= 10 = 10 %
2 Steigung 12: LESYH16JEA 2 \
G 8 3 8 \
N ) N h
5 6 N 5 6 ~
z . z . N Steigung 12: LESYH16[JEA
‘\
2 2 S
N\
Oo 100 200 300 400 500 0o 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
LESYH25[IE
Horizontal Vertikal
24 24 | |
Steigung 8: LESYH25[ 1EB
20 20 ~
Steigung 8: LESYH25[ ]EB \
_ 16 _ 16
2 Steigung 16: LESYH25(JEA 2 \
5 12 g 12 Y
E E v Steigung 16: LESYH25[JEA
: : ‘_‘ \\ gung
1 \
4 4
Oo 100 200 300 400 500 Oo 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
Zulassige statische Momente
Modell LESYH8 LESYH16 LESYH25
Hub [mm] 50 | 75 50 100 50 100 | 150
Léngsbelastung [Nm]
11 26 43 77 112 155
Querbelastung [Nm]
Seitenbelastung [Nm] 12 48 146 177 152
% ZS\C




Kraft-Umrechnungsdiagramm

Modellauswahl Serie LE S YH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

LESYHS8LIELC]
100 T T T 1
140 Steigung 2,5: LESYH8[IEC
120 —
z 1 = St 5: LESYHSIEB
Z eigung 5:
"‘é 80 1
X 60 AL/
-
40 o
20 \
Steigung 10: LESYH8[JEA
030 40 50 60 70 80
Einstellwert Schubkraft (%)
LESYH16LIEL]
400 T [ T 1
350 Steigung 6: LESYH16[ |EB
300
= 250
& 200
< 150 — —
- —r
100 f— Steigung 12: LESYH16[JEA-
50
0
30 40 50 60 70 80
Einstellwert Schubkraft (%)
LESYH25[]E[]
450 | | |
400 y y ; —
Steigung 8: LESYH25(]EB \_|_—"
350 —
300
Z 250  —
€ 200 —T
E —r,
150 — e
[ Steigung 16: LESYH25[JEA
100
50
0
30 40 50 60 70 80

Einstellwert Schubkraft (%)

O

SVC 94

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LER LEHF LESH LES

JXC51/61

JXCLN



Serie LESYH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

* Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werk-
stiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Beachten Sie bei der Auswahl des Uber-
ue B . hangs die ,Berechnung des Fuhrungslastfaktors® oder verwenden Sie zur Bestatigung die
ZUlaSSIQES dynamlsches Moment Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu
-

Beschleunigung/Verzégerung —— 5000 mm/s2
g | Richtung des Lastiiberhangs Modell
% m: Nutzlast [kg]
2 | Me: Zulassiges M t[N
2 e: Zulassiges Moment [Nm] LESYHS LESYH16 LESYH25

L: Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm]

1000 \ 1000 2000 —\
800 \ 800 1500
L1 = = =
£ £ IS
£ 600 \ 5 600 £
= N = = 1000
Me X|o 400 N o 400 r
m \\ 500
200 200 N N
0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
o Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
g 500 900 1500
c \
g 400 750 \ 1250 \
5 L2 = 300 \ = 600 = 1000 \
o E \ E 450 £ 750
N
= Me( Y S 200 8 8 N\
Jt N 300 500
g 5 N 5
° 0 0 0
N 0 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
JB: Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
2000 2000 3000
Me \ 2500
1500 1500
N T \\ 3 T 2000 \
E 1000 E 1000 E 1500
(3] [} (3]
L3 Z|5 N 9 \ 3 \\
N 1000
500 500 " NS
500
I ] 0 0 0
o 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
1000 \ 1000 2000 —\
800 \ 800 1500
L4 € € €
£ 600 \ E 600 E 1000
A TF | X|S 400 N S 400 S
Me|\ =" N \
m 200 SN 200 N 500 N
0 0 0
0O 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
a Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
o 2000 2000 3000
-
s \ 2500
= 1500 1500
T T \\ T T 2000 \
o £ 1000 E. 1000 E 1500
= Y3 NWIE \ 2 on N
~ N
- 500 500 N
3 500
c
] 0 0 0
E 0o 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
:E Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
500 \ 900 1500 —\
400 \ 750 \ 1250 \
= = 600 — 1000
L6 g 300 E E
z o \\ = 450 = 750
°1 " 200
@o )Me - \\ = 300 N = 500 AN
m
100 150 N 250 ~
0 0 0
0o 05 1 15 2 0 2 4 6 8 0 4 8 12
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
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Modellauswahl Serie LE S YH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werk-
stlicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist. Beachten Sie bei der Auswahl des Uber-
. . . hangs die ,Berechnung des Fuhrungslastfaktors” oder verwenden Sie zur Bestétigung die
ZU|aSS|ges dynamlsches Moment Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https:/www.smc.eu

_—

*

Beschleunigung/Verzégerung 5000 mm/s2 ®
(6] - -
> Richtung des Lastiiberhangs Modell h
S | m: Nutzlast [kg] _
S| me: Zulassiges Moment [Nm]
iJEJ L: Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LESYH8 LESYH16 LESYH25 -
[ I 2000 2000 3000
m
2500
1500 1500 L
= = = 2000 w
€ £ € |
£ 1000 £ 1000 E 1500
Y5 N \ N S—
\ 1000
500 500 \ 500
~ NS . >
0 0 0
= 012 3 456 02 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 I'_'.J
3 Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
E 2000 2000 3000
1500 1500 2900
O
E E g 20 >
E 1000 E 1000 E 1500 w
z|3 3 3 -
\ 1000
500 500 \ 500 -
~ N~ —
0 0 0 I
012 3 456 02 4 6 8 1012 0 4 8 12 16 20 >=
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] (I.{J)
-l
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
(72}
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. smmmmmmm———- Einbaulage ------------ | W
Modell: LESYH Beschleunigung [mm/s2]: a ' ) -
GroBe: 16 Nutzlast [kg]: m i 1. horizontale & 3.Wand- y :
Einbaulage: Horizontal/Boden/Wand/Vertikal Nutzlast-Mitte [mm]: Xc/Yc/Zc ' Monatge ‘ montage :
2. Wéhlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berlcksichtigung des Modells, der GréBe und Einbaulage aus. ' :
3. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm. ' VX
4. Berechnen Sie den Lastfaktor fiir jede Richtung. ' : f_ﬁ
ox = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz ' S |
5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay und az max. 1 betragt. ! 2. Decken- :
ax+oy+oazs1 ' montage 4. vertikale :
Wenn 1 Uberschritten wird, sollte eine Verringerung der Beschleunigung und der Nutzlast in ' Montage :
Betracht gezogen werden oder die Mittelposition der Nutzlast und die Serie ge&dndert werden. ! y z : ":L:
r : z | i
- =
'
1. Betriebsbedingungen . TETToooEEEEmssooosEEEnnooooeseennees ‘
Modell: LESYH
GroBe: 16 3. Lx =250 mm, Ly = 160 mm, Lz = 700 mm
Einbaurichtung: horizontal 4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt. o
Beschleunigung [mm/s2]: 5000 ax = 80/250 = 0,32 IiIJ
Nutzlast [kg]: 4,0 ay = 50/160 = 0,32
Schwerpunkt der Nutzlast [mm]: Xc = 80, Yc = 50, Zc = 60 az = 60/700 = 0,09
2. Wahlen Sie drei Diagramme aus dem oberen Teil der zweiten Reihe auf Seite 95aus. 5. ox + ay + 0z =0,73 < 1
-
©
1000 900 2000 =
0
750 §<)
800 \ 1500 -
600
E 600 a3 = -
E E 450 £ 1000 0
- ] ]
= 400 - - O
300 [@——» §
[E 500
200 AN 150 i@—;\ N
0 0 0
0 2 4 6 8 0 2 4 6 8 0 2 4 6 8
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]

svC %
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Serie LESYH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittengenauigkeit = Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Radiale Spiel \i

Modell LESYH8 |LESYH16|LESYH25 Tabelle 1] Parallelitat B zu A
Parallelitdt B zu A [mm] Siehe Tabelle 1. Modell Hub [mm]
Lineare Parallelfiinrung B zu A Siehe Diagramm 1. 50 75 100 150
Winkelabweichung C zu A [mm] 005 | 005 | 005 LESYHS 0,055 0,065 — —
MaBtoleranz M [mm] +0,3 LESYH16 0,05 — 0,08 —
MaBtoleranz W [mm] +0,2 LESYH25 0,06 — 0,08 0,125
Radiales Spiel [um] -4bisO | 10bis0 | -14bis 0

Parallelitiat B zu A

0,14
0,12
£ o -
> e q
S 0,08
S L
= 0,06 %
S - Rk
S 0,04 Parallelfiihrung:
o Die Hoéhe der Ablenkung auf einer
0,02 Messuhr, wenn der Schlitten einen
°c.,0 vollen Hub verféhrt und das
00 50 100 150 Gehause auf einer
Bezugsgrundflache fixiert ist.
Hub [mm]
97
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Schlittenabweichung (Richtwert)

Model Selection LESYH Series

Battery-less Absolute (Step Motor 24 VDC)

= Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Schlittenabweichung durch L&ngsbelastung
Schlittenabweichung, wenn bei ausgefahrenem Schlitten
eine Last an der mit dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Schlittenabweichung durch Querbelastung
Schlittenabweichung, wenn bei ausgefahrenem Schlitten
eine Last an der mit dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Schlittenabweichung durch Seitenbelastung
Schlittenabweichungim Bereich A, wenn bei
eingefahrenem Schlitten im Punkt F eine Last auftritt.

F A F
1 == T T e
5 ‘ |
Lr Lr: Abstand zwischen dem Mittelpunkt des
Schlittens und dem Lastschwerpunkt
der Nutzlast
LESYHS8 LESYHS8 LESYHS8 Lr =70 mm
0,20 | | 0,10 | | 0,03 | |
E LESYHS-75 € LESYH8-75 € LESYH8-50—|
E 015 E 008 £
> 2 2 0,02
E 5 0,06 ) 5 //
g 010 A LESYHs[-50 2 A 2 d
2 g 004 g A /LESYH 0-7
S 05 pd — g g o001 L 8175
2" | — £ 002 LI‘ESYHB‘IZI-SO_ g )
5 S S
3 0,00 ® 0,00 [ | ® 0,00
20 40 60 0 20 40 60 0 25 5 75 100 125
Last [N] Last [N] Last [N]
LESYH16 LESYH16 LESYH16 Lr = 120 mm
0,50 ‘ ‘ ‘ 0,3 ‘ ‘ 0,08 T T T
€ LESYH16-100 € LESYH160-100] € LESYH160-100
£ 0,440 £ 7 £
£ B = = 0,06 i
0,2
% v ot
5 // i A |LESYH16[1-50 S 0,04
2 020 L ESYH1601-50- L P |1 H // i
< p © , 7 ©
8 010 2 | goe—
< 5 5
& 0,00 D 0,0 @ 0,00
0 50 100 150 200 0 50 100 150 200 0 100 200 300 400
Last [N] Last [N] Last [N]
LESYH25 LESYH25 LESYH25 Lr = 200 mm
0,80 B a—— o4 T 020 T
= LESYH25-150.,4 E LESYH25-100—| E i
E 060 A E o3 LA | E 015 LESYH25-100_|
z e ® A 2" -
g 7 LESYH25-100 2 7~ LESYH25-1501 Ei =
S 040 /| § 02 7 $ 0,10 -
> U 7 9] B o= o U 7
g L/ H ) s H |~ LESYH25-50_
€ 020 / £ od o TEsYHss0_| £ 005 s \ \
g0 — g 0 g~ g o =T
= T 1EsVH25-50— = = = LESYH25-150.
[&]
B 0,001 LI | ? 00 ® 0,00 [ L |
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 0 200 400 600 800
Last [N] Last [N] Last [N]
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Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten,

hochsteife Ausfuhrung e
Serie LESYH

Bestellschliissel

Motoreinbaulage:
rechts, parallel

b

LESYH[16|D

A-50/C-R1|CD17T

E
66 66 0 o

Einzelheiten zu den Controllern
finden Sie auf der nachsten Seite.

0 BaugroBe 9 Motoreinbaulage 9 Motoreinbaulage 9 Motorausfiihrung
8 Symbol Einbaulage Ausrichtung des D Inline Symbol Motorausfiihrung
16 des Motors Motorgehauses L Rechte Seite parallel
25 o linke Seite R | Linke Seite parallel E Schrittmotor 24 VDC
D2 inline rechte S?'te « Fir die GroBen 16 und 25 Batterieloser Absolut-Encoder
D3 Oberseite
D4 Unterseite
R rechts, parallel —
L links, parallel —
= Flr GroBe 8
Q Spindelsteigung [mm] 9 Hub [mm] 6 Motoroption
BaugréBe BaugréBe C ohne Motorbremse
8 16 25 8 16 25 w mit Motorbremse
A 10 12 16 50 (] @ [ )
B 5 6 8 75 (] — —
Cc 2,5 — — 100 — o [ J
150 — — [ J

0 Antriebskabellange

Robotikkabel [m]
— ohne Kabel | R8 81
R1 1,5 RA 10*1
R3 3 RB 15%1
R5 5 RC 20%1
Einzelheiten zu den Signalgebern
finden Sie im Web-Katalog.
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Elektrischer Kompaktschlitten, hochsteife Ausfiihrung Serie L E S YH
Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

9 Controller
— ohne Controller n
chom mit Controller L
T w
. . O
.................. - CIDI1[71T
Schnittstelle (Eingang[Ausgang[l 1 ® Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel*3 m
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle h
Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage — ohne Stecker / Kabel — |
Symbol T Mit STO 82 DIN-Schiene gerader
y yp Standard PET IS S Kommunikationsstecker DeviceNet™ ——
5 |Paralleleingang (NPN)| @ Anzahl der Achsen T Kommunikationsstecker, CC-Link Ver. 1,10
6 |Paralleleingang (PNP)| @ — T-Verzweigung
araleleingang Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation 1 /0-Kabel (1,5 m) >
E | EtherCAT [ ] ® 1 1 Achse Standard 3 /O-Kabol Paralleleingang (NPN) H
9 |EtheNetP™ | @ | @ Mt STO Sicherhels- -Fabel (3 m) Paralleleingang (PNP)
F 1 Achse e 5 1/0-Kabel (5 m)
P | PROFINET ® ® Teilfunktion
D | DeviceNet® [ )
L 10-Link [ ] [ ] o
M CC-Link [ ]
>
11}
#1 Fertigung auf Bestellung %3 Wahlen Sie ,— fir alle Optionen auBer DeviceNet™, CC-Link oder Paralleleingang. -
%2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. Wahlen Sie ,—“,S,“ oder , T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wahlen Sie ,—,“,1,“,,3,“ oder ,,5“ fUr Paralleleingang.
u
>
o 3y i
A\Achtu ng Antrieb und Controller werden als Paket verkauft. -
[CE-konforme Produkte] Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
Die EMV-Konformitéat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs und Antrieb korrekt ist.
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. . .
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> n
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus (D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. w
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht flir SMC-Bauteile Diese Nummer muss mit der des Controllers (bereinstimmen. -l
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das iibereinstimmt (NPN oder PNP) —
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberprifen. ' i
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] | | T %
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- - Ll
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version MM m - |
V3.4 oder S3.4 oder héher. Fur Details siehe Seiten 179 und 180.
[UL-Zertifizierung] 0) 2 —
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen \ J w
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. # Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung der Produkte. T
Diese kénnen Sie von unserer Webseite: w
http://www.smc.eu herunterladen. -
Schritt- | EtherCAT® E;'E’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?esz':)e”'P'” PROFINET g?ggf:;;g:}s Device- | I0-Link ch;}2‘:&:§° CC-Link
d?ten- Direktein- | giepeiisTe IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy NFITM . Direktein- | yojjynktion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
|| gangstyp ) ' | gangstyp ‘ : -~
Ausfiih- ' -
rung |
-
: e
o -
i 8
] x
= o v4 /1 ] 4 o i
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . L ink Direktai .
Parallel- |ENErCAT®| ENECATS |y oy ipm | EMENEUP™ | oo opyer | PROFNET | o ioneqm | 1O-Link | OlikDieteigng| - CO-Link | | §
Merkmale /o Direktein- | Direkteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Diekteingang m STO Direkisingan Direktein- | nitST0Scheefs- | Direktein- s
gang Sichernefs Teifunkion 93n9 | gtutis Terdon 93N9 | gtutis Terdon gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LESYH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LESYHSJEA |LESYH8JEB|LESYH8IEC |LESYH16[JEA|LESYH16[JEB | LESYH25JEA |LESYH25(JEB
Hub [mm] 50, 75 50, 100 50, 100, 150
max. Nutzlast [kg]*' *® horizt.)ntal 2 8 12
vertikal 15 3 6 6 12 10 20
% Schubkraft 35 % bis 70 % [N]*2 *3 18 bis 36 37 bis 74 69 bis 138 91 bis 182 174 bis 348 | 109 bis 218 | 210 bis 420
‘£ | max. Geschwindigkeit [mm/s]*! *3 400 200 100 400 200 400 200
< Schubgeschwindigkeit [mm/s] 20 bis 30 10 bis 30 5 bis 30 20 bis 30 10 bis 30 20 bis 30 10 bis 30
(] . o
2 | max. Beschleunigung/Verzégerung [mm/s?] 5000
5 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0.01
g Umkehrspiel [mm]*4 max. 0,1
2 Spindelsteigung [mm] 10 5 2.5 12 [ 6 16 8
& | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*® 50/20
= Funktionsweise Kugelumlaufspindel: LESYHTID
2 Kugelumlaufspindel + Riemen: LESYHO(R, L)
Fiihrung Linearfihrung (Kugelumlauf)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
& | MotorgroBe 28 [ 042 056
E Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
3“; Encoder batterieloser Absolutwertgeber
g Versorgungsspannung [V] 24VDC =10 %
§ Leistungsaufnahme [W]*6 *8 Max. Leistung 43 [ Max. Leistung 48 Max. Leistung 104
= | Ausfiihrung spannungsfreie Funktionsweise
S E| Haltekraft [N] 20 39 78 78 157 108 | 216
gé Leistungsaufnahme [W]*8 ¥ 2.9 5
= Nennspannung [V] 24VDC =10 %

=1 Die Geschwindigkeit &ndert sich entsprechend der Nutzlast Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Orientierungshilfe)“ auf Seite 93.

#2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20 % (v. E.).

+3 Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellénge, Last und Anbaubedingungen variieren.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

*4 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

#5 Vibrationsfestigkeit: Bei einem Test in einem Bereich von 45 bis 2000 Hz sind keine Fehlfunktionen aufgetreten. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer
als auch in vertikaler Richtung zur Gewindespindel durchgefuhrt. (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

aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.)

=6 Die max. Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

*7 Nur mit Motorbremse

#8 Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme der Motorbremse hinzugerechnet werden.

Gewicht
Masse [kg]
Modell Hub
50 75 100 150
LESYHSLE 1,06 1,23 — —
LESYH16[E 1,87 — 2,26 —
LESYH25E 3,50 — 4,10 4,90
Zusatzliches Gewicht k]
GroBe 8 16 25
Motorbremse 0,16 0,32 0,61
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Konstruktion

Batterieloser Absolut-Encoder .
Kompaktschlitten/Hochprazisionsausfiihrung Serie LE S YH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Rechts, parallel/R-Ausfihrung, links, parallel/L-Ausfiihrung

225 26 3637
L;]H

\od
g

© (®) (@)
g [0 o0
O O @)

N S A A O R

b

|

= Die Abbildungen zeigen die R-Ausflihrung.

IS AN

5) S
© ©)
B-B
Axial/D-Ausfiihrung

2% (8

TTT

LT

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

t f = 5
3 @i® e 9 @ 4
A-A A-A
Stiickliste (35
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. 1]
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 26 |Eingegossenes Kabel Kunststoff — -
2 |Tabelle Rostfreier Stahl — 27 |Motorblock Aluminiumlegierung Eloxiert -
3 |Fiihrungsblock Rostfreier Stahl — 28 | Motoradapter Aluminiumlegierung Eloxiert
4 |Kugelumlaufspindel | Legierter Stahl — 29 | Motorkupplung Aluminiumlegierung — L
5 | Kugelumlaufspindel, Mutter | Kunststoff/legierter Stahl — 30 |Zahnkranz NBR — E
6 |Endplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 31 | Abdeckung Kunststoff — -l
7 |Kolben Aluminiumlegierung — 32 | Rucklauffiihrung Kunststoff —
8 |Kolbenstange Rostfreier Stahl Hartverchromung 33 | Abstreifer NBR —
9 |Faltenbalgf Aluminiumlegierung — 34 |Stahlkugel Stahl —
10 | Lagerhalter Aluminiumlegierung — 35 |Klebeband — — E
11 |Buchse Automatenstahl Chemisch vernickelt 36 | Verriegelung — Nur mit Motorbremse -l
12 |Verbundene Welle Automatenstahl Chemisch vernickelt 37 | Motorgehéuse mit Verriegelung | Aluminiumlegierung | Nur mit Motorbremse
13 | Lager — — 38 |Gehéausehalterung | Aluminiumlegierung |  Nur mit Motorbremse —
14 |Riemengehéuse Aluminium-Druckguss Beschichtung 5
15 |Ruckfihrblech Aluminium-Druckguss Beschichtung Ersatzteile (Einbaulage des Motors: u=)
16 | Magnet — _ nur parallele Bauart)/Riemen o
17 | Kolbenfiihrungsbandhalterung | Rostfreier Stahl | GroéBe 25, nur Hub 150 = x
" p, Nr. GroBe Bestell-Nr. =
18 | Kolbenfiihrungshand Kunststoff GroéBe 25, nur Hub 150 8 LE-D-2-1
19 |Kugelspindel Riemenscheibe | Aluminiumlegierung —
" - — - 21 16 LE-D-2-2 -
20 | Motor-Riemenscheibe Aluminiumlegierung — 25 LE-D2.3 0
21 |Riemen — — (]
22 | Abstreifer NBR — §
23 | Sicherungsrng firBohmng Ausfikeng C |~ Stahl fiir Feder Phosphatiert Ersatzteile/Schmierfett
24 |Motor — — Bereich Bestell-Nr.
Kunststoff — Kolbenstange GR-S-010 (10
25 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Nur GréBe 8 FL‘Jhrungseingeit GR-5-020 EZO g;

O
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Serie LESYH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Abmessungen
LESYH8DLIE[J-[]

31 @ 3H9 (*3°%°) Tiefe 3

/ ~T3H9 (*5°%°) Tiefe 3

6xM4x07 32
Gewindetiefe 5/|15 40 + Hub
Schlitten-
Verfahrbereich*!
L. 2 g4
Referenzposition? |19 E
[Hubende]
TP
W |
‘ f -
| - § M bl A-A
Hubende S
[Referenzposition]® 7 26 2
17,5 94 + Hub G X
Hub F
() 2xM4 x0,7
Q£ Gewindetiefe 8
E Signalgebernut E—
03739 Tiefe 3 4 22 (2 Positionen)*® 18 145
A %Y
@ \
o S
N Q
[NV io Lot S S —t i i w| vl ¢ & } < o
o - © © : o @ @ \% q| ™
Yo} Te} €
<
Q © —A J
24 C Motorkabel (Lange =~ 250) | 65 39,7 |03
35 21 2xC 48
38,5
Wotoreinbaulage: rechts, parallel T Enbaulage des Motors: links, parallel T fotoroptlon mit Motorbremse T
| LESYH8RE[J-[J-[] | | LESYH8SLE-[J-] | | LESYH8JE-OW-[
H Die motorseitige 15, .93+ Hub 3‘9,2;'%5;‘352“‘ G Motorkabel
Signalgebernut kann 22,5 2xa5)
G nicht verwendet werden. | | Lange =~ 250
— || o
1o 4 < Bremskabel ' <
= | | (@3,5) L
E = = - G Die motorseitige Léange ~ 400 I
Signalgebernut <
22,5 Signalgebernut H kann nicht 0
15 93 + Hub (1 Position)*® I verwendet werden. I I

L B | B

=1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Referenzposition verféhrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindern.
*2 Position nach Ruiickstellung zur Referenzposition
+3 [ ] wenn sich die Refernzposition von Eingefahren zu Ausgefahren geandert ist
#4 Wenn die Schrauben zu lang sind, kénnen sie mit dem Flhrungsblock in Bertihrung kommen und Fehlfunktionen verursachen.
Verwenden Sie Schrauben, deren Lénge die Gewindelange nicht tberschreitet.
x5 Zur Uberpriifung von Grenz- und Zwischensignal. Gilt fiir das Modell D-M9[], D-M9JE und D-M9IW (2-farbige Anzeige)
Die Signalgeber missen separat bestellt werden. Fir weitere Details siehe Web-Katalog.

Abmessungen [mm]
ohne Motorbremse mit Motorbremse
Modell Hub (o] E F G H F G H
50 46 111 | 2415 286,5
LESYHS8LIE[] 75 50 137 | 2665 80 98,5 3115 125 | 143,55
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Elektrischer Kompaktschlitten, hochsteife Ausfiihrung Serie LE S YH
Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Abmessungen
_
LESYH16DELI-[] n
41 @ 4H9 (*3°%°) Tiefe 4 v
Y
2 H B B, B =
)} 7
4H9 (*3°%) Tiefe 4 @
6xM5x0,8 42 w
Gewindetiefe 6,5 20 50 + Hub
Schlitten-
Verfahrbereich*! >
[N 2 wl
Referenzposition? (|21 E - -
[Hubende] 3
R — S 6,544
\ 5
oo i u = O
| x —
Hubende C H
[Referenzposition]® 9 26
A-A
23,5 116 + Hub G
Hub F -
>
24 24 n
11}
Motorkabel (2 x @ 5) -
Lange ~ 250
o 2xM5x0,8
s Gewindetiefe 10
i“:) Signalgebernut fﬁ
N 05:5% Tiefe 5 6 35 (2 Positionen)*® 17 O
i F‘A o) N
A . =
. ©| o3 vI o o B : ol ¥ | o| v
o <| o (8} N\ it o/ L < | < [SVARR
I
46 @ c [~A 51,7 | 03 fﬁ
51 R ") (D/2-1)x C 65 |
Wotoreinbaulage: rechts, parallel T Enbaulage des Motors: links, parallel T fotoroptlon mit Motorbremse T
| LESYH16RE[-[J | | LESYH16LE[ -] | | LESYH16JELJ-[1B I':L:
H 21 11
G 9.5+ Signalgebernut 15 x 20 H
26,5 (1 Position)"s 24
Die motorseitige | \ Bremskabel Motorkabel \
Signalgebernut kann 6 -6 RS (Qj 3.5) (2 X @ 5)
nicht verwendet werden. > L« Lénge = 400 Lange = 250
/. o
N T Die motorsei | |
- Die motorseitige -
@ Signalgebernut kann g L
= ) nicht verwendet werden.
Signalgebernut G
| 26,5 (1 Position)*> ] G ] ‘
21 119,5 + Hub H ™
©
e W L |E
+1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Ausgangsposition verfahrt. O
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert. §
%2 Position nach Ruckstellung zur Ausgangsposition
#3 [ ] wenn sich die Richtung der Ruckstellung zur Referenzposition geéndert hat
4 Wenn die Werkstlickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie mit dem Fuhrungsblock in Beriihrung kommen und Fehlfunktionen verursachen. -
Verwenden Sie Schrauben, deren Lange die Gewindelénge nicht iberschreitet. O
#5 Zur Uberprifung von Grenz- und Zwischensignal. Gilt fir das Modell D-M9[, D-M9CIE und D-M9OW (2-farbige Anzeige) O
Die Signalgeber missen separat bestellt werden. Fir weitere Details sieche Web-Katalog. §
Abmessungen [mm]
ohne Motorbremse mit Motorbremse
Modell Hub (o3 D E F G H E G H
50 40 6 116,5 | 258 298,5
LESYH16LIEL] 100 22 8 1915 | 308 68,5 | 88,5 3485 109 129

sSVC 104

O



Serie LESYH

Schrittmotor (24 VDC) mit batterielosem Absolut-Encoder

Abmessungen
_—
LESYH25DE[ -]
MD @ 5H9 (*5°%) Tiefe 5
< H - - - - -
@ ™ =
©! |5H9 (*3°%) Tiefe 5
6xM6x1,0 mC
Gewindetiefe 8,5, 25 ML + Hub
Schlitten-
Verfahrbereich*'
Rl Referenzposition*? 2 <
[Hubende] 25 E 8. g+t
Q s
= =
| N |
‘ ‘ I a
Hubende 9 32 A-A
[Referenzposition]*® 27,5 B -+ Hub G
Hub F
24 24
Motorkabel (2 x @ 5) Signalgebernut 2xM6x1,0
ﬁ Lange =~ 250 (2 Positionen)*® Gewindetiefe 12
®
=
) @695 Tiefe 6 7 85 235
e :
v
__Ié' 2| 3 © o _% o o — o| — @ <| =
© () A% N N\ ©| v \\Z <| ©
60 o c A 66,5 |05
65 @ 40 (D/2-1)x C 83
—»

Woﬂ:reinbaulgge: recht;, parallelﬁ
| LESYH25RE[-]

H
G
Die motorseitige
Signalgebernut kann
nicht verwendet werden.
= =
©
) () 4
| i‘l Signalgebernut
25 (4,5 + B) +Hub (1 Position)™®

T Enbaulage des Motors: links, parallel T Wotoroption:mit Motorbremse T

| | LESYH25LEC-O]

25 (4,5+B)+ Signalgebernut
(1 Position)*®
34
| | —
© 11
© ~
r =T @ g [

Die motorseitige
Signalgebernut kann
nicht verwendet werden.

N G

H

| | LESYH25CEC)-0B

15x 20
.l 24
(N Bremskabel Motorkabel \
(D 3,5) (2x05)
Lange ~ 400 Lange = 250
|
G

+1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Ausgangsposition verféhrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke nicht die Werkstlicke und Anlagenteile im Umfeld des Schlittens behindert.
#2 Position nach Ruckstellung zur Ausgangsposition
#3 [ ] wenn sich die Richtung der Ruckstellung zur Referenzposition geéndert hat
4 Wenn die Werkstlickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie mit dem Fuhrungsblock in Beriihrung kommen und Fehlfunktionen verursachen.
Verwenden Sie Schrauben, deren Lange die Gewindelénge nicht Gberschreitet.
x5 Zur Uberpriifung von Grenz- und Zwischensignal. Gilt fir das Modell D-M9L[1, D-M9JE und D-M9IW (2-farbige Anzeige)
Die Signalgeber missen separat bestellt werden. Fir weitere Details siehe Web-Katalog.

Abmessungen [mm]
Modell Hub B c D E (::hne Mogrbrems: I:mit Motcérbremsci-I MC | MD ML
LESYH25JEL] 001285 4g : 07 5232 785 | 985 giE 1165 | 1415 ¢ |4 | %0
150 158,5| 65 285 409,5 4525 53 51,5 80
105
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Auswahlverfahren

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Kompaktschlitten/Kompakte Ausfithrung

Serie LES

Typenauswahl 1

| Fur die Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit der Serie LESH siehe Seite 125 |

2

Auswahlbeispiel

Uberpriifen Sie das Verhiltnis
Nutzlast-Geschwindigkeit.

= ez

Uberpriifen Sie

die Zykluszeit.

= Em)

Uberpriifen Sie das
zulassige Moment.

m Priifen Sie das Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm.
<Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seite 108)

Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit
unter Beriicksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.
Auswabhlbeispiel: Das Modell LES25[JEJ-50 kann voriibergehend als mégliches Modell
anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

B2 Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Die Zykluszeit kann anhand von Methode 1 ungeféhr berechnet werden; sollte
ein genauerer Wert fir die Zykluszeit notwendig sein, verwenden Sie Methode 2.

[ Methode 1: Uberpriifung des Zykluszeitdiagramms (Seite 108) ]

-

Methode 2: Berechnung <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seite 108)

Berechnen Sie die Zykluszeit mit
der folgenden Berechnungsmethode.
Zykluszeit:

T wird aus folgender Gleichung berechnet.

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

©T1: Beschleunigungszeit und T3:
Verzdgerungszeit konnen durch die
folgende Gleichung berechnet werden.

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

eT2: Die Zeit mit konstanter
Geschwindigkeit kann anhand der
folgenden Gleichung berechnet werden.

_L-05-V-(T1+T3)
- \Y;

T2 [s]

® T4: Die Einschwingzeit ist abhéngig
von Bedingungen wie Motortyp,
Last und der Positionierung.
Berechnen Sie daher die
Einstellzeit unter Berticksichtigung
des folgenden Wertes.

T4 =0,15 [s]

J

Berechnungsbeispiel:
T1 bis T4 kdnnen wie folgt ermittelt werden.

T1 =V/a1 =200/5000 = 0,04 [s],
T3 = V/a2 = 200/5000 = 0,04 [s]

T2:L—0,5-VV-(T1+T3)

_50-0,5-220- (0,04 +0,04)
- 200

=0,21[s]
T4 =0,15[s]

Die Zykluszeit kann wie folgt

berechnet werden.

T=T1+T2+T3+T4
=0,04 + 0,21 + 0,04 + 0,15
=0,44 [s]

J

Priifen Sie das zuldssige Moment. <Statisches zuldssiges Moment> (Seite 108)
<Dynamisches zuldssiges Moment> (Seite 109)
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des
zuldssigen Bereichs sowohl fir die statischen als auch fur die dynamischen
Bedingungen liegt.

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das
Modell LES25C]EJ-50 gewéhlt werden.
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Betriebsbedingungen

o \Werkstiickgewicht: 2 [kg] ®Werkstliickmontage:

® Geschwindigkeit: 200 [mm/s]

eEinbaulage: vertikal

eHub:

®Beschleunigung/Verzégerung:

50 [mm]

5000 [mm/s?]

®Zykluszeit: 0,5 s

200

LES25CEC]/Batterieloser Absolut-Encoder Vertikal

6 \ T \
Steigung 8: LES25[1EK

5 \
g ¢ 5
g 3 ‘\ n
I < Steigung 16:
z 2 < \I-ES25|]EJ —

1 ™~

0

0 100 200 300 400 500

Geschwindigkeit [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>

LES25/Batterieloser Absolut-Encoder Kippen

600

500

AN

400

N

300

L8 [mm]

200

100

0 1 2
Nutzlast m [kg]

3 4 5

<Zulassiges dynamisches Moment>

Me
L8



Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Fiihrung)

Typenauswahl Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder »
« Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %. LI.II]
-
LES25L]EL]
Horizontal Vertikal
6 6 \ I I E
5 s Steigung 8: LES25C1EK T
\ -
3 4| Steigung8: LES2500EK 3 4 ‘.‘
N . i * 501
E] Steigung 16: | E] 4
=2 LES250EJ| | |© 2 VN f
\
1 1 -
0 0
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 —_—
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]
O
>
4
Zykluszeitdiagramm (Fiihrung)
I
1,80 ‘ ‘ 5_)
1,60 100 mm/s /'/ i
1,40 />/ .
1,20 /,/
g o0 ,/ 200 mm/s %)
N 0.0 // 300 mm/s //y
! /, )‘ R —_—
/ // |t
0,60 /, — —
f— I
0,40 — 7]
[rm— 400 mm/s w
0,20 \ -l
" 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150
Hub [mm]

- - m
Betriebsbedingungen E
Beschleunigung/Verzégerung: 5000 mm/s? -
In-Position: 0,5 mm

. . oc
Zulassige statische Momente L_IIJ

Modell LES25 —
Kippen [Nm] 14,1 §
Gierbewegung [Nm] 14,1 o
Rollen [Nm] 4,8 §<)
o
0]
(&
x
]

O
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Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

* Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werk-
stiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des Uber-
hangs die ,Berechnung des Flihrungslastfaktors“ oder verwenden Sie zur Bestatigung die

Zuléssiges dynam isches Moment Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs: hitps:/www.smc.eu
—
Beschleunigung/Verzégerung —— 5000 mm/s?
2| Richtung des Lastiiberhangs Modell
% m : Nutzlast [kg]
‘= | Me: zuldssiges Moment [Nm]
(2] .
2| L :Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LES25
600
L1 500
T 400 \
— = —— X E 300 N\
m 100 ™
0
o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg]
S
© 600
€ 0
g 50!
£ T 400 \
o E 300 \\
o Yiq N
m 200 N
= N
8 100
c
o 0
N 01 2 3 4 5
o Nutzlast m [kg]
I
600
Me 500 \
O\ — 400
D m € \
9 E 300
Z| ™
- 1 = 200
0

0o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg]

600

500

400 \

300

\

200 \\
N

100
0

L4

=
[
O\
3 +
b
L4 [mm]

0o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg]

600

Me 500
N 400 \
300
200
100

0

L5 [mm]

Wand
L5
<

0o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg]

600
500

400 \
300

N
200 N

100
0

L6 [mm]

NS

0o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg]
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Zulassiges dynamisches Moment

*

Typenauswahl Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Diese Diagramme zeigen den zulassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des
Werkstlicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl
des Uberhangs die ,Berechnung des Fihrungslastfaktors” oder verwenden Sie zur Be-
statigung die Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, https://www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung —— 5000 mm/s?
(o)) . e
£ | Richtung des Lastiiberhangs Modell
% m : Nutzlast [kg]
= | Me: zuldssiges Moment [Nm]
(2] "
2 L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LES25
ﬁ 600
500 \
— 400
3 \
£ 300 N
Y5
— 200
m 100
+ Me 0
= L7 01 2 3 4 5
= Nutzlast m [kg]
=
O = 600
2 S
I 500 \
M = 400 \
. E 300 )G
©
2 = 200
i m 100
>Me 00 1 2 38 4
} 5
L8 Nutzlast m [kg]

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung

w

. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen.

Modell: LES
GréBe: 25
Einbaulage: Horizontal/Boden/Wand/Vertikal

ax = Xc/Lx, ay = Ye/Ly, az = Zc/Lz

oX+ay+ozs<1

Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und
Nutzlast in Betracht oder dndern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie.

| Beispiel

1.

Betriebsbedingungen

Modell: LES

GroBe: 25

Einbaulage: Horizontal
Beschleunigung [mm/s2]: 5000

Beschleunigung [mm/s2]: a

Nutzlast [kg]: m

Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc/Ye/Ze

. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berlcksichtigung des Modells, der GréBe und Einbaulage aus.
. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm.
. Berechnen Sie den Lastfaktor fir jede Richtung.

. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ox, ay, und oz 1 oder weniger betragt.

smmmm—-- Einbaulage @ --------

3.Wand Y

3. Lx =500 mm, Ly = 240 mm, Lz = 500 mm
4. Der Lastfaktor fur die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
ax = 100/500 = 0,20

Nutzlast [kg]: 2,0 ay = 50/240 = 0,21
Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc = 100, Yc = 50, Zc = 100 oz =100/500 = 0,20
2. Wahlen Sie drei der oben auf Seite 109 dargestellten Diagramme aus. 5. ax+ay +az=0,61=<1
600 600 600
500& i 500 SOOE i \
400 \ 400 400
B \ B \ € \
E 300 E 300 E 300
5 \ TR 9
200 \ 200 \\ 200
100 N\ 100 100
0 0 0
o 1 2 3 4 5 0o 1 2 3 4 5 0o 1 2 3 4 5
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]

O
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Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder

Kompaktschlitten/Kompakte Ausfithrung

Serie LES

Typenauswahl 2

Auswahlverfahren | Fur die Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit der Serie LESH siehe Seite 129 |
Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie den Sollwert Uberpriifen Sie die
bendétigte Kraft. der Vorschubkraft. Einschaltdauer.
Auswahlbeispiel
Betriebs- Schubkraft: 90 [N Einbaul ikal anstei
. L] : ° N
bedingungen chubkraft: 90 [N] inbaulage: vertikal ansteigend
o Werkstuckgewicht: 1 [kg] e Schubzeit + Betrieb (A): 1,5 s
®Geschwindigkeit: 100 [mm/s] e\/olle Zykluszeit (B): 6 s
eHub: 100 [mm]
m Uberpriifen Sie die benétigte Kraft. Schlittengewicht kg]
Berechnen Sie die ungeféhre erforderliche Kraft fir den Schubbetrieb. Modell Hub [mm]
Auswahlbeispiel: ® Schubkraft: 90 [N] 30 50 75 100 125 150
e Werkstlickgewicht: 1 [kg] LES25 | 0,25 0,30 0,36 0,50 0,55 0,59

Die ungeféahre benétigte Kraft betragt 90

+10 =100 [N].
Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der ungeféhren benétigten
Kraft unter Beriicksichtigung der Spezifikationen (Seite 117).
Auswahlbeispiel: auf der Grundlage der Spezifikationen

eUngeféhre bendtigte Kraft: 100 [N]

® Geschwindigkeit: 100 [mm/s]

Das Modell LES25LE kann voribergehend

als mogliches Modell gewahlt werden.
Berechnen Sie anschlieBend die erforderliche Kraft fiir den Schubbetrieb.
Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird,
muss das Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden.
Auswabhlbeispiel: auf der Grundlage des Schlittengewichts

°LES25LE Schlittengewicht: 0,5 [kg]

Die erforderliche Kraft betragt 100 + 5 = 105 [N].

Uberpriifen Sie den Sollwert der Vorschubkraft.
<Schubkraftsollwert-Kraft-Diagramm> (Seite 112)

Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der erforderlichen
Kraft und beachten Sie dabei das Schubkraftsollwert-Kraft-Dia-
gramm, um den Sollwert fir die Schubkraft zu bestimmen.
Auswahlbeispiel: Anhand des Diagramms auf der rechten Seite,

e Erforderliche Kraft: 105 [N]

Das Modell LES25[JEK kann voriibergehend

als mogliches Modell gewéhlt werden.

Der Sollwert fiir die Schubkraft betragt 40 [%].

Uberpriifen Sie die Einschaltdauer.
Bestatigen Sie die zuldssige Einschaltdauer basierend auf dem Schubkraft-
Sollwert unter Bezugnahme auf die Tabelle ,Zuldssige Einschaltdauer".
Auswahlbeispiel: auf der Grundlage der zuléssigen Einschaltdauer
® Schubkraft-Sollwert: 40 [%)]
Die zuléssige Einschaltdauer kann 30 % betragen.
Berechnen Sie die Einschaltdauer fiir die Betriebsbedingungen und
bestatigen Sie, dass die zuléssige Einschaltdauer nicht berschritten wird.
Auswabhlbeispiel: ® Schubzeit + Betrieb (A): 1,5's
eVolle Zykluszeit (B): 6 s
Die Einschaltdauer kann 1,5/6 x 100 = 25 %
betragen, was somit innerhalb des
zulassigen Bereiches liegt.

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell
LES25[JEK-100 gewahlt werden. Fiir das zuldssige Moment ist das
Auswahlverfahren dasselbe wie bei der Positioniersteuerung.
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Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden.
LES25[ JE[ l/Batterieloser Absolut-Encoder

169 Steigung 8: LES250EK
160 —— Steigung 8:
140 //’
Z 120 —
£ 100
40 Steigung 16:‘ LES250EJ -
20
0 \
30 50 70

Schubkraft-Sollwert [%]

<Schubkraft-Sollwert-Kraft-Diagramm>

Zulassige Einschaltdauer
Batterieloser Absolut-Encoder

+ Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird, muss das

Schubkraft-Sollwert [%] Einschaltdauer [%)] | Kontinuierliche Schubzeit [min]
30 — —
max. 50 max. 30 max. 5
max. 70 max. 20 max. 3
Schubbetrieb
c
e}
:‘ﬁ
o
o
A Zeit
B




Schubkraft-Sollwert-Kraft-Diagramm

Typenauswahl Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LES25[ JE[]

200 ‘

180

[ [
160 —— Steigung 8: LES25C1EK = L

140

"

L

-
N
o

Kraft [N]

100 ———

—"

80

T

60 —

40

Steigung 16: LES2501EJ ——

20

030

Schubkraft-Sollwert [%]

50 70

Schlittengenauigkeit

= Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Modell

LES25

Parallelitat B zu A

0,4 mm

Parallelitat B zu A

Siehe Diagramm 1.

Winkelabweichung C zu A 0,2 mm
M Maftoleranz +0,3 mm
W MapBtoleranz +0,2 mm
Parallelitat B zu A
0,5
0,4 /'/
€
E 7
2 03
=}
T 02 -
£ //
©
o /
0,12
"
0
30 60 90 120 150
Hub [mm]

N

Parallelfihrungm:

Die Hohe der Ablenkung auf einer
Messuhr, wenn der Schlitten einen
vollen Hub verféhrt und das Gehéuse
auf einer Bezugsgrundfléche fixiert ist.
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Serie LES

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenabweichung (Referenzwert)

+ Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Kippmoment

Schlittenabweichung durch Kippmoment-Last

Schlittenabweichung, wenn bei
ausgefahrenem Schlitten eine Last an der
mit dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Giermoment

Schlittenabweichung durch Giermoment-Last

Schlittenabweichung, wenn bei
ausgefahrenem Schlitten eine Last an der
mit dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Rolimoment

Schlittenabweichung durch Rollmoment-Last

Schlittenabweichung im Bereich A, wenn

bei eingefahrenem

Schlitten im Punkt F eine Last auftritt.

} N A F
[!—————*—j | | o eg;l [ ]
- | 1 1 e ,
Lr
LES25 . LES25 . LES25 Lr = 100 mm
0,60 ‘ 0,12 | | 0,030 |
LES25LJE-150 ! : !
_ . ‘ LES25(IE-150 . LES25(JE-30
£ LES25[E-125 | E LES25[E-125 | E |
S LES250E100 |5 | k- A LES2STE-50
0,40 — R | 0,08— g | 0,020 i
3 | - LESZ‘SDE & | 5 |/ LES250E-75
s LES25[E-75 g LES2500E-100 bl /
S \ - vl
g LES25[JE-50 I / C| 8 /
g 020 P& 004 // = r | 8 0010 7 ‘
S g 18 % LES250IE-30 |8 LES25LE-100/125/150
— | ! LES25CIE-50 ;
—— [ LES25IE-30 ! \ !
0,00 ‘ 0,00 ‘ 0,000
20 40 60 80 | ! 0 20 40 60 80 | 0 20 40 60 80
Last [N] Last [N] Last [N]
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten /
Kompakte Ausfuhrung
Serie LES Les2s

Bestellschliissel

UK

C€ 5@

# Siehe Seite 182 ff. fir Details.

Kompakte Ausfiihrung

LES25R

CD17T

ElJ
0060

9 Motoreinbaulage

O crige

30 R1
60600 ©

9 Motorausfiihrung

®

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

25

Grundausfiihrung / R-Typ Kabel
[vom Kunden bereitzustellen]

Schlitten

Symmetrische Ausfiihrung/ Schiitten
L-Typ

[vom Kunden
bereitzustellen]

axiale Motorausfiihrung / D-Typ
Kabel

-

Tabelle

Dl [ge  © \@og|
O 6° @%@{

[vom Kunden bereitzustellen]

T

0 Montage*®

R-Typ K
Symbol Montage L-Typ D-Typ
— Ohne Seitenhalter [ ] ()
H |Mit Seitenhalter (4 Stk.) — )

Seitenhalter

Symbol Typ Kompatible Controller/Treiber
JXC51 JXCP1  JUXCEF

E Schrittmotor 24VDC JXC61 JXCD1  JXC9F
Batterieloser Absolut-Encoder | JXCE1 JXCL1 JXCPF

JXCO1 JXCM1  JUXCLF

o Spindelsteigung [mm]

J 16
K 8
O Hub (mm]
Hub Verwendbarer Hub

30 bis 150

30+1, 50, 75, 100, 125, 150

@ Motoroption

— Ohne Option
B mit Motorbremse
Ubersicht der verwendbaren Motoroptionen
Hub
Einbaulage . 50
des Motors (EITELEE 30 min.
R/L 25 x O
D 25 O O
o Gehéuseoption
— Ohne
S Staubdichte Ausfiihrung#2
Q Antriebskabellange
Robotikkabel [m]
— Ohne R8 84
R1 1,5 RA 10+4
R3 3 RB 15+4
R5 5 RC 204

Alle nicht aufgefiihrten Posten (technischen Daten,
Abmessungen usw.) entsprechen denen des Standard-
produktes. Siehe Web-Katalog fiir Details.
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Elektrischer Kompaktschlitten/Kompaktausfiihrung

@ Controller

ohne Controller
Mit Controller

cunig

Batterieloser Absolut-Encoder

Serie LES

Schnittstelle (Eingang/Ausgang/i l | © Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*®
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnitstelle
Anzahl der Achsen 7 | Schraubenmontage — Ohne Stecker / Kabel —
Symbol Typ Mit STO 8+#5 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™

Standard| Sichertots- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10

5 |Paralleleingang (NPN)| @ Anzahl der Achsen 1 VO-Kabel (1,5 m) Paralleleingang (NPN)

6 |[Parallleingang (PNP)) @ Symbol| Anzahl der Achsen | Spezifikation g :;8-§age: (8 m) Paralleleingang (PNP)

5 Etﬁthilrci//-l\;"" : : 1 1 Achse Standard > -Kabel (5 m)

erNe , ——

P | PROFINET | @ D F i Achse |1 STTe%EACkTi%Te'tS

D | DeviceNet® [ ]

L 10-Link [ [ ]

M CC-Link [ ]

#1 Die verwendbaren Motoreinbaupositionen und Motoroptionen variieren je
nach Hub, beachten Sie daher die Ubersicht der verwendbaren
Motoroptionen auf Seite 23.

%2 Beim R/L-Typ (&quivalent IP5X) ist auf dem Spindelrohr ein Abstreifer
und auf beiden Seiten der Endabdeckungen sind Dichtungen montiert.
Beim D-Typ ist ein Abstreifer auf der Endabdeckung montiert.

=3 Siehe Web-Katalog fir Details.

+4 Fertigung auf Bestellung

5 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

6 Wahlen Sie ,—" fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Paralleleingang.
Wabhlen Sie ,—, ,S“ oder ,T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—, ,1%, ,3“ oder ,5" fir den Paralleleingang.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der EMV-Richtlinie fiir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprifen.

Antrieb und Controller werden als Paket
verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller

und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des Controllers (bereinstimmen.

(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration

LEYG LEY LEFB LEFS

LESYH

LES

ibereinstimmt (NPN oder PNP). .- I
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] | | -7 ) tﬁ
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- LES25REJ-50 |
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version — T m:]
V3.4 oder S3.4 oder héher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180. —
[UL-Zertifizierung] \_ ® )
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen « Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. I':L:
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen. I._IIJ
Schritt- | EtherCAT® E;?’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T'g”'P'” PROFINET g?ggf:;hﬂe‘:}s Device- | 10-Link ch;}2‘;‘:‘;‘|§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?ITM . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : -l
Ausfiih- = ' l —
rung J I * -
| ©
o -
0
] e
2 5|3
- Z 7] T4 V4 -
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LES25[ E
Hub [mm] 30, 50, 75, 100, 125, 150
Horizontal 5

g | Nuastkal™ Y 5 25
-2 | schubkraft 30 bis 70 % [N]*2 3 77 bis 180 43 bis 100
£ | Geschwindigkeit [mm/s]*' 2 10 bis 200 20 bis 400
@ | Schubgeschwindigkeit [mm/s] 10 bis 20 20
'g Max. Beschleunigung/Verzogerung [mm/s?| 5000
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,05
g Umkehrspiel [mm]*4 Max. 0,3
5 | Spindelsteigung [mm] 8 [ 16
-2 | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*® 50/20
S | Funktionsweise Gleitspindel + Riemen (R/L-Ausfuhrung), Gleitspindel (D-Ausfihrung)
2 Fiihrungsart Linearfiihrung (Kugelumlauf)

Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)

| MotorgréBe 42
%_5 Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
é—;: Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
ﬁg Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
@ Leistungsaufnahme [W]#6 *8 Max. Leistung 67

gq, Ausfiihrung Spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] . 500 \ 77
gé Leistungsaufnahme [W]*8 * 5
8=| Nennspannung [V] 24 VDC =10 %

#1 Die Geschwindigkeit &ndert sich entsprechend der Nutzlast. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Orientierungshilfe) auf Seite 108.

+2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20 % (F.S.).

*3 Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabellange, Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet,
nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

+4 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

+5 Vibrationsfestigkeit: keine Fehlfunktion im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als auch in vertikaler Richtung zur

Gewindespindel durchgefihrt. (Der Test wurde mit dem Antrieb im Ausgangszustand durchgefiihrt.)
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.)
+6 Die maximale Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Dieser Wert kann fiir die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.
+7 Nur mit Motorbremse
+8 Fur einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme fiir die Motorbremse hinzugerechnet werden.

Gewicht
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder )
Ohne Motorbremse Mit Motorbremse
Hub [mm] 30 50 75 100 125 150 30 50 75 100 125 150
- LES25F 1,81 2,07 2,41 3,21 3,44 3,68 — 2,34 2,68 3,48 3,71 3,95
LES25D 1,82 2,05 2,35 3,07 3,27 3,47 2,08 2,31 2,61 3,33 3,53 3,74
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Batterieloser Absolut-Encoder .
Kompaktschlitten/Kompakte Ausfiihrung Serie LE S

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Zeichnung: Grundausfiihrung/R-Ausfiihrung, symmetrische Ausfiihrung/L-Ausfiihrung
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Stiickliste -
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Motor — — 22 | Anschlag Stahl —
2 | Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert 23 | Gleitlager — Nur staubgeschitzte Option
3 | Tabelle Rostfreier Stahl | Wamebehandlung + chemisch verickelt 24 | Riemenscheiben-Dichtung NBR Nur staubgeschutzte Option oc
4 | Fiihrungsblock Rostfreier Stahl Wasseraufbereitung 25 | End-Dichtung NBR Nur staubgeschiitzte Option I'_||J
5 | Gewindespindel Rostfreier Stahl | Wérmebehandlung + Sonderbehandlung 26 | Abstreifer NBR Nur staubgeschitzte Option
6 | Endplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 27 | Abdeckung Kunstharz —
7 | Riemenscheiben-Abdeckung Kunstharz — 28 | Riicklauffiihrung Kunstharz —
8 | Endabdeckung Kunstharz — 29 | Gehdusehalterung| Rostfreier Stahl — 5
9 | Kolben Rostfreier Stahl — 30 | Stahlkugel Stahl — -
Stahl Chemisch vernickelt 31 | Verriegelung — Nur mit Motorbremse 8
10 | Lager Anschlag ) Chemisch vernickelt <
Messing LES25R/LE] ile/Ri )
(nur ) Ersatzteile/Riemen
11_| Motorplatte Stahl — GroBe Bestell-Nr. Anm.
12 Bu.chsle . . . .Stahl . Chemisch vernickelt LES250] LE-D-1-3 — -
13 | Gewindespindel-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung — O
14 | Motor-Riemenscheibe |Aluminiumlegierung — . . O
15 | Distanzstiick Rostfreier Stahl Nur LES25R/L0] Ersatzteile/Schmierfett %
16 | Ausgangsposition-Anschlag Stahl Chemisch vernickelt Bereich Bestell-Nr.
17 | Lager — — Flhrungs- GR-S-010 (10 g)
18 | Riemen _ _ einheit GR-S-020 (20 g)
19 | Eingegossenes Kabel Kunstharz —
20 | Kappe Silikonkautschuk —
21 | Passscheibe Stahl —

O
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Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Zeichnung: axialer Motor/D-Ausfiihrung

@\@@D@@@
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5o © oG
Fl—eo—e®—o— 4 :
A @@ © O@H:

A
K@\ 16

Shipped together

@\ i
( 7 ﬁ / h
e e =
& ] =n= / | 9
¢ ®/ é@\@
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Motor — — 21 | Riicklauffiihrung Kunstharz —
2 | Geh&ause Aluminiumlegierung Eloxiert 22 | Gehausehalterung Rostfreier Stahl —
3 | Tabelle Rostfreier Stahl | Wamebehandlung + chemisch vernickel 23 | Stahlkugel Stahl —
4 | Fiihrungsblock Rostfreier Stahl Wasseraufbereitung 24 | Lager — —
5 | Gewindespindel Rostfreier Stahl | Wamebehandiung + Sonderbehandlung 25 | Passscheibe Stahl —
6 | Endplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 26 | Klebeband — —
7 | Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert 27 | Gleitlager — Nur staubgeschitzte Option
8 | Anschlag Stahl — 28 | Abstreifer NBR Nur staubgeschitzte Option
9 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert 29 | Verriegelung — Nur mit Motorbremse
10 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert 30 | Seitenhalter Aluminiumlegierung Eloxiert
11 | Motorendabdeckung | Aluminiumlegierung Eloxiert
12 | Kolben Rostfreier Stahl — Optionale Teile/Seitenhalter
Stahl Chemisch vernickelt Modell Bestell-Nr.
13 | Lager Anschlag ) Chemisch vernickelt LES25D LE-D-3-3
Messing
(nur LES25D[])
14 | Buchse Stahl Chemisch vernickelt Ersatzteile/Schmierfett
15 | Hub (Gewindespindel-Seite) | Aluminiumlegierung — Bereich Bestell-Nr.
16 | Hub (Motorseite) Aluminiumlegierung — Flhrungs- GR-S-010 (10 g)
17 | Distanzstiick Rostfreier Stahl Nur LES25D] einheit GR-S-020 (20 g)
18 | Eingegossenes Kabel NBR —
19 | Zahnkranz NBR —
20 | Abdeckung Kunstharz —
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Batterieloser Absolut-Encoder .
Kompaktschlitten/Kompakte Ausfiihrung Serie LE S

Abmessungen: Grundausfiihrung/R-Ausfiihrung

LES25RE (72
TH
L
-l
7,3 (Max. Einschraubtiefe) 40 (G-1)xH A-A
52 3,3 (Min. Einschraubtiefe) H 2 x M6 x 1 Gewindetiefe 12
18 Gx@10
0,030 \ = 5,5 HO (10930 T m
24 @ 5H9 (%) Tiefe 2 5H9 (o Tiefe 2 LL
_ f— ~ w
N ’ 17,8 -
‘ © =
rpt et leldd |z
I i @1 "
o
358 C x M5 x 0,8%4 ® —A 4538 ~
Kappe fur Handhilfsbetatigungschraube D 66,5 03
Einlass: @ 8 27 (Cr2-1)xD
Form: Schlisselweite 5 (0]
>
Mit Motorbremse H
Bremskabel
*5
Schlitten-Verfahrbereich*! - (@35)
— Motorkabel
(] ol 2x05"° |
E >
Hubende Referenzposition*2 (Iﬂ
[Referenzposition]3 [Hubende] |
I \
I i v
e = (] |e 0
20 F 19,5 & H
Hub (L) (2,2)
21 (G-1)xH
H B-B (%
49 13,7 w
l—B -l
™ 0
] 19) o
] ' o (1@ S
L P — &—o—- & : i W
8 ‘ G x M6 x 1 Gewindetiefe 12 : E
: -
@ 5H9 (V0% Tiefe 5 ~—B -8 0,030
J 5H9 (79%) Tiefe 5
i
Anschluss -l
+1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Ausgangsposition verfahrt. Motorkabel
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im
Umfeld des Schlittens nicht behindern ©
+2 Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition -
+3 Der Wertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde Bremskabel IIEajI 2 8
4 Wenn die Werkstlickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie den Fihrungsblock bertihren und eine Fehlfunktion iE2 <
verursachen. Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer Ladnge zwischen der maximalen und der minimalen 15 ]
Einschraubtiefe liegen.
=5 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird.
Abmessungen [mm] 5
Modell L | c|pb]|E F|]a | H J §<’
LES25REC-3000-0000000 1445 | 4 48 |133,5 (105 2 46 46 )
LES25RE-50101-010101000] 1705 | 6 42 |159,5 | 131 2 84 84
LES25RE-75]-0J0101000] 2045 | 6 55 |193,5|165 2 (112 |12
LES25RE-1000]C-01010000 2775| 8 50 |266,5 (238 4 56 (112
LES25REI-12500-0J0000 302,5 8 55 |291,5 (263 4 59 (118
LES25RE[-1500]0]-C1001CIC 3275 | 8 62 |316,5 |288 4 62 |124
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Serie LES
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: symmetrische Ausfiihrung/L-Ausfiihrung

LES25LE
Kappe fur Handhilfsbetatigungschraube
Einlass: @ 8
Form: Schlusselweite 5 A-A
7,3 (Max. Einschraubtiefe) 27 (C2-1)xD 66,5 0,3
33,5 3,3 (Min. Einschraubtiefe) D 45,8
l—A ~
@ ‘c_',t I T.
Q g % . - ; - 1::\ _©_€} _@_W < o
™ 4 © < | ©
) &-—® G} Q Y
o : \ Motorkabel (2 x @ 5)*5 17.8
S )
l 24 55 [F—A \5H9 (190%0) Tiefe 2 N
18 ; i { 2 x M6 x 1 Gewindetiefe 12
52 s o
40 (G-1)xH <0

@ 5HY (*99%0) Tigfe 2 G x 310

Schlitten-Verfahrbereich*!

Mit Motorbremse

1

—_

Referenzposition2 ===
[Hubende]
Hubende E
[Referenzposition]*3

20 F 19,5
Motorkabel
Hub (L) (2,2) (x5
Bremskabel
J (@ 3,5)*5
@ 5H9 (*99%0) Tiefe 5 6 5H9 (%% Tiefe 5
B B-B
] - f - ©
8 0| o
] . g 98
= A@__ _ _ N _ i
'\ na
2] ©
= G x M6 x 1 Gewindetiefe 12 U °
B 49 13,7
H L
21 (G-1)xH
Anschluss

+1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zurlick zur Ausgangsposition verféhrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlcke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im Motor
Umfeld des Schlittens nicht behindern kabel

«2 Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition

+«3 Der Wertin [ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geadndert wurde

4 Wenn die Werkstiickhalteschrauben zu lang sind, kdnnen sie den Flhrungsblock bertihren und eine

Bremskabel [E&] o

Fehlfunktion verursachen. Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer Ladnge zwischen der maximalen und der 8]
minimalen Einschraubtiefe liegen.

=5 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird.

Abmessungen [mm]
Modell L c D E F G H J
LES25LE-300-C10001000 1445 4 48 133,5 |105 2 46 46
LES25LE[-500]C-C100CCC] 170,5 6 42 159,5 | 131 2 84 84
LES25LE-75000-0000000C1 204,5 6 55 193,5 |165 2 112 112
LES25LEC-1000J-00000 |2775| 8 | 50 |266,5 |238 4 |56 [112
LES25LE-1250000-00000J00C0 | 302,5 8 55 291,5 [263 4 59 118
LES25LE[-1500]1-C00000C0C | 327,5 8 62 316,5 [288 4 62 124
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Batterieloser Absolut-Encoder
Kompaktschlitten/Kompakte Ausfiihrung

Abmessungen: axialer Motor/D-Ausfiihrung

Serie LES

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

LES25DE ™ o
: i
Fiir staubge- b
c-C )
schiitzte Option  Handhifisbetatigungs- @ 5H9 (7°%° ) Tiefe2 g o xME X1 x 14 -
7,3 (Max. Einschraubtiefe) schraube® So 25 8
3,3 (Min. Einschraubtiefe) 24 55 2 :
«—C WO
Y E L i’\& o > T — Od% — 1A vI o m
& [ Se— “”E - 3 O@ﬂ | © F 38 Llh
-l
D x M5 x 0,8+ 57 ! ¢ 56,8
8 B 58,5 0,3
27 (Di2-1)xB
o - >
a Schiitten-Verfahrbereich-! I'_I|J
T LT E 2 Motorkabel (2 x @ 5)*7
Hubende Referenzposition*? o]
[Referenzposition]*3 [Hubende] o —
T ==
=T OC
"‘:77 65 >
1.5, w
16 K 76,5 ~180 -
Hub L ——
A-A : 4
# 2 Abschnitte (Hub 30, 50, 75, 100) T
# 3 Abschnitte (Hub 125, 150) >
2, 80, o 5H (%) Tiefe 5 ()
g GxM8x1,25x 16 O 5H9 (50’030 ) Tiefe 5 ,H,k I._IIJ
Q L A
x - = - -
: S _‘T R
- 2xM8x1,25x 16 ~—A »n
8 = Oben montiert nicht verfiighar J L_IIJ
© 12 F (G/2-1)xd
Mit Motorbremse Anschluss
Bremskabel (@ 3,5)7 _ ~180 T
Motorkabel (2 x @ 5)7 tﬁ
-l
(1,5) ‘ 65 I.:L:
117 ~180
1T]
-l
*1 Bereich, innerhalb dessen der Schiitten sich bewegen ~ Abmessungen [mm]
kann, wenn dieser zurlick zur Ausgangsposition M
« o ) odell (L) B D E F G J K
verfahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten
angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstlicke oder LES25DEL-30L L -LILILILIC) 214 48 133,5 81 4 19 [121,5 o
Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindern. LES25DELI-30BUIL-LILILILIL] [254,5 [TT]
x2 Position nach der Riickkehr zur Ausgangsposition LES25DE[-5001C-LICICIEIE] 240 4 6 l1595| 87| 4 |39 |1475 -l
«3 Der Wertin [ ] zeigt an, wenn die LES25DE[-50BLICI-CICICICIC] [280,5 ’ ’
Referenzierrichtung geandert wurde LES25DE[J-7501C-LICICICIC] 274 55 6 l9as | 96 4 |lea |is1s
x4 Der Abstand zwischen der Abdeckung des LES25DE[1-75BIC1-CC1CICIC] |314,5 ’ ’
Motorgehduses und der Schraube flir die LES25DEJ-1000-C00000000 [347 =
Handhilfsbetétigung betrégt bis zu 4 mm. Die LES25DE-100BL- ] [as75 | 2° | & [2665 | 144 | 4 |89 (2845 | L
BohrungsgréBe der Motorendabdeckung ist @ 5,5. - N 72' o
+5 Der Schlitten ist niedriger als die Motorabdeckung. LES25DEC-250LHLLD |3 55 8 |291,5 | 144 6 57 |279,5 2]
) . . A . LES25DE[J-125BI0J-CICICICICT [412,5 »
+6 Wenn die Werkstlickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie den LES25DEL 150 LI L] 397 -
Fiihrungsblock bertihren und eine Fehlfunktion verursachen. = al 62 8 [316,5 | 144 6 69,5 (304,5
Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer Lange zwischen der LES25DEL-150BLICI-LICICICINT [437,5
maximalen und der minimalen Einschraubtiefe liegen. ~—
+7 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ]
ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird. ;-2
35
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Serie LES

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Seitenhalter (axialer Motor/D-Ausfluihrung)

(————)

QE

123

@ >

O

[mm]
Bestell-Nr.*"| A B D E F G | Verwendbares Modell
LE-D-3-3 | 81 99 12 6.6 30 49 LES25DE

=1 Bestell-Nr. fir 1 Seitenhalter
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Kompaktschlitten/Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit
Serie LESH

Typenauswahl 1

Auswahlverfahren |Fi]r die kompakte Ausfuihrung der Serie LES siehe Seite 107. |

Uberpriifen Sie das Verhaltnis Uberpriifen Sie
Nutzlast-Geschwindigkeit. die Zykluszeit.

— Uberpriifen Sie das
zulassige Moment.

Auswahlbeispiel

m Priifen Sie das Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm. <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seite 126)
Wahlen Sie das Modell entsprechend dem Werkstiickgewicht und Geschwindigkeit
unter Beriicksichtigung des Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramms.
Auswahlbeispiel: Das Modell LESH25LIEJ-50 kann voriibergehend als mdgliches

Modell anhand des Diagramms auf der rechten Seite gewahlt werden.

Uberpriifen Sie die Zykluszeit.
Die Zykluszeit kann anhand von Methode 1 ungeféhr berechnet werden; sollte ein
genauerer Wert flir die Zykluszeit notwendig sein, verwenden Sie Methode 2.

« Zwar ist es mdglich, mit Methode 1 eine geeignete Auswahl zu treffen, allerdings basiert diese Berechnung auf einer
maximalen Belastung. Sollte daher eine genaue Auswahl fir die jeweilige Last bendtigt werden, ist Methode 2 zu verwenden.

[ Methode 1: Uberpriifung des Zykluszeitdiagramms (Seite 126) ]

Methode 2: Berechnung <Geschwindigkeits-/Nutzlast-Diagramm> (Seite 126)
Berechnen Sie die Zykluszeit mit der ~ Berechnungsbeispiel:

folgenden Berechnungsmethode. T1 bis T4 kénnen wie folgt ermittelt werden.
Zykluszeit:
T wird aus folgender Gleichung berechnet. T1 = V/a1l = 200/5000 = 0,04 [s],
T=T1+T2+T3+T4][s] ‘ T3 = V/a2 = 200/5000 = 0,04 [s]
® T1: Beschleunigungsszeit und T3: L-05-V-(T1+T3)
Die Verzdgerungszeit kann anhand der T2= v

folgenden Gleichung ermittelt werden.
T1=Viai[s]| [T3=V/a2]s]]

_50-0,5-220 - (0,04 +0,04)

200
eT2: Die Zeit mit konstanter =021][s]
Geschwindigkeit kann anhand der  14_¢ 15 [s]
folgenden Gleichung berechnet werden.
L-05-V-(T1+T3) Die Zykluszeit kann wie folgt
T2= Y [s] berechnet werden.
T=T1+T2+T3+T4
® T4: Die Einschwingzeit ist abhangig =0,04 + 0,21 + 0,04 + 0,15
von Bedingungen wie Motortyp, =0,44 [s]

Last und der Positionierung.
Berechnen Sie daher die
Einstellzeit unter Berlcksichtigung
des folgenden Wertes.

T4=0,15[s]

Priifen Sie das zuldssige Moment. <Statisches zuldssiges Moment> (Seite 126)

<Dynamisches zuldssiges Moment> (Seite 127)
Stellen Sie sicher, dass das auf den Antrieb wirkende Moment innerhalb des
zul&ssigen Bereichs sowohl fiir die statischen als auch fir die dynamischen
Bedingungen liegt.

Betriebsbedingungen

® Werkstiickgewicht: 2 [kg] @ Werkstiickmontage:
® Geschwindigkeit: 200 [mm/s]
eEinbaulage: vertikal

eHub: 50 [mm]

®Beschleunigung/Verzégerung:
5000 [mm/s?]

®Zykluszeit: 0,5 s 200

J

LESH25[E[ I/Batterieloser Absolut-Encoder Vertikal

5
| |
4 Steigung 8 (LESH2501K)
2
= 3
f: N
| 5 Steigung 16 (LESH25C1J)
z \
1
1
1 1
1
0 1
0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s]

<Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm>

LESH250]/Batterieloser Absolut-Encoder Kippen

3000

2500 \\
2000

\
1500 N

N
1000 T~

L8 [mm]

500

0

0 1 2 3 4
Nutzlast m [kg]

<Zulassiges dynamisches Moment>

1V

3

>> Mep

AR

L8

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LESH25[EJ-50 gewahlt werden.
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Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Filihrung)

Typenauswahl Serie LESH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

+ Die folgenden Diagramme zeigen die Werte bei einer Bewegungskraft von 100 %.

LESH2500EO
Horizontal Vertikal
14 L [ T 5 ‘ ‘ ‘
12 S‘e\'gung EHEE Lo K Steigung 8 (LESH2511K)
\
=10 N, =
X X
5 8 e 7 2 M
£ nSteigung 16 (LESHISTL) | | | £ ", Steigung 16 (LESH2501)
Z 1 2 2 Y
4 1 1
1
2 : 1 1
1 1
0 1 0 1
0 100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500
Geschwindigkeit [mm/s] Geschwindigkeit [mm/s]

Zykluszeitdiagramm (Fiihrung)

1,80 ‘ ‘
1,60 100 mm/s /'/
1,40 />/
1,20 /,/
_ 200 mm/s|
% 1,00 /'/ —
N 300 mm/s |
0,80 /,/ ) e
/ — / /—-
0,60 — —
0,40 / // //_.z’-—_
’ .-—-—‘? 400 mm/s
0,20 \
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Hub [mm]

Betriebsbedingungen
Beschleunigung/Verzdégerung: 5000 mm/s?
In-Position: 0,5 mm

Zulassige statische Momente

Modell LESH25
Hub [mm] 50 100 150
Ki N
'bpen [Nm] 77 112 155
Gierbewegung | [Nm]
Rollen [Nm] 146 177 152

O
2

126

LESH

LEHF

LER

JXC51/61

JXCLN




Serie LESH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

* Diese Diagramme zeigen den zuléassigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werk-
stiicks einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des Uber-
. . . hangs die ,Berechnung des Fiihrungslastfaktors“ oder verwenden Sie zur Bestatigung die
Zu |aSS|geS dynamlsches Moment Software zur Typenauswahl des elektrischen Antriebs, hitps:/www.smc.eu
-

Beschleunigung/Verzégerung —— 5000 mm/s?

Richtung des Lastiiberhangs Modell
m : Nutzlast [kg]
Me: zulassiges Moment [Nm]

L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LESH25

Ausrichtung

2000

1500

L1

Me(CR = _ X
m T

1000

L1 [mm]

500 N

[

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]

1500

1250 \

1000 \
750

500 \

W T NG

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]

L2

L2 [mm]

Horizontal/Bodenmontage

3000
Me 2500

O\ 2000 \
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1000 \\
NS

i o 500

L3 Z

L3 [mm]

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]
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L4

Me (C\ @@ ’ X

m 500 N

1000

L4 [mm]

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]

3000
Me 2500

N 2000
1500 \\
1000

500

L5 [mm]

L5 “ Y

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]

Horizontal (Wandmontage)

1500

1250

1000 \
750

500
U
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@&
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N

L6 [mm]

0 4 8 12
Nutzlast m [kg]
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Zulassiges dynamisches Moment

Typenauswahl Serie LE SH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

x Diese Diagramme zeigen den zuléssigen Uberhang, wenn der Lastschwerpunkt des Werkstiicks
einen Uberhang in eine Richtung aufweist Beachten Sie bei der Auswahl des Uberhangs die ,Be-

rechnung des Fiihrungslastfaktors“ oder verwenden Sie zur Bestéatigung die Software zur Typen-
auswahl des elektrischen Antriebs, https:/www.smc.eu

Beschleunigung/Verzégerung —— 5000 mm/s2 o
=i =n -
g Richtung des Lastiiberhangs Modell h
% m : Nutzlast [kg] _
% | Me: zulassiges Moment [Nm]
Z|L : Uberhang zum Schwerpunkt der Nutzlast [mm] LESH25 S
3000 \
2500 E
® \ 11T}
‘ — 2000
o € \ -
E 1500 N
~
L Y15 1000 SN
500
m >
lof ™ Me 0 m
= L7 \#) o 1 2 3 4 |
= Nutzlast m [kg]
€
@) 3000 —
> - \
2500 \
r T 2000 g
. E 1500 \\ H
-]
| = 1000 NS
( 500
m I
0
P Q) Me 0 1 2 3 4 ¢>’;
Nutzl k
utzlast m [kg] W
-l
Berechnung des Belastungsgrads der Fiihrung
(72}
1. Bestimmen Sie die Betriebsbedingungen. cmmmm———— Einbaulage @ -------- w
Modell: LESH Beschleunigung [mm/s2]: a -
GroBe: 25 Nutzlast [kg]: m 3.Wand Y
Einbaulage: Horizontal/Boden/Wand/Vertikal Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc/Ye/Ze

2. Wahlen Sie das Ziel-Diagramm unter Berticksichtigung de§ Modells, der GroBe und Einbaulage aus.
. Ermitteln Sie anhand der Beschleunigung und der Nutzlast den Uberhang [mm]: Lx/Ly/Lz aus dem Diagramm.

AW

. Berechnen Sie den Lastfaktor firr jede Richtung.
ax = Xe/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz

5. Bestatigen Sie, dass der Gesamtwert von ax, ay, und oz 1 oder weniger betréagt.

aX+oy+ozs<1
Wenn 1 Uberschritten wird, ziehen Sie bitte die Verringerung der Beschleunigung und
Nutzlast in Betracht oder andern Sie die Nutzlast-Mitte und die Serie.

1.

Betriebsbedingungen

Modell: LESH
GroBe: 25 3. Lx =1000 mm, Ly = 650 mm, Lz = 2500 mm
Einbaulage: Horizontal 4. Der Lastfaktor fir die einzelnen Richtungen wird wie folgt ermittelt.
Beschleunigung [mm/s2]: 5000 ax = 250/1000 = 0,25
Nutzlast [kg]: 4,0 ay = 250/650 = 0,38
Nutzlast-Schwerpunkt [mm]: Xc = 250, Yc = 250, Zc = 500 az = 500/2500 = 0,20
2. Wahlen Sie drei der oben auf Seite 127 dargestellten Diagramme aus. 5.ax+o0y+0z=0,83=<1
2000 1500 3000
1250 2500|Lz
1500 \
1000 2000
€ € \ € \
E. 1000[Lx E 750 E. 1500
5 gy L 9 N\l
500 1000
500 N \ \
250 ™~ 500
0 0 0
0 4 8 12 0 4 8 12 0 4 8 12
Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg] Nutzlast m [kg]
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Kompaktschlitten/Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit
Serie LESH

Typenauswahl 2

Auswahlverfahren ’ Fur die kompakte Ausfihrung der Serie LES siehe Seite 111. ‘

Uberpriifen Sie die

Uberpriifen Sie die Uberpriifen Sie den )
bendétigte Kraft. Sollwert der Vorschubkraft. Einschaltdauer.

Auswahlbeispiel
Betriebs- {1 ubkraft: 90 [N Einbaul ikal anstei |
. [ ] N [ ] .
bedingungen chubkraft: 90 [N] inbaulage: vertikal ansteigend
e Werkstuckgewicht: 1 [kg] e Schubzeit + Betrieb (A): 1,5s
®Geschwindigkeit: 100 [mm/s] e\/olle Zykluszeit (B): 6 s
eHub: 100 [mm]
m Uberpriifen Sie die benétigte Kraft. Schlittengewicht lkg]
Berechnen Sie die ungeféhre erforderliche Kraft fiir den Schubbetrieb. Modell Hub [mm]
Auswahlbeispiel: ® Schubkraft: 90 [N] 50 75 100 150
o Werkstlickgewicht: 1 [kg] LESH25 0,9 — 1,3 1,7
Die ungeféhre benétigte Kraft betragt 90 « Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird, muss das
+10=100 [N]. Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden.
Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der ungeféhren benétigten LESH25[E[/Batterieloser Absolut-Encoder
Kraft unter Berlicksichtigung der Spezifikationen (Seite 135). 200
Auswabhlbeispiel: auf der Grundlage der Spezifikationen 180 ! !
e Ungefihre bendtigte Kraft: 100 [N] 160 —Steigung 8: LESH2501EK L
® Geschwindigkeit: 100 [mm/s] _ 140 ]
Das Modell LESH25CJE kann voriibergehend Z 120
als mégliches Modell gewhit werden. F ‘gg ]
Berechnen Sie anschlieBend die erforderliche Kraft fiir den Schubbetrieb. * 60 T
Wenn eine vertikal aufrechte Einbaulage verwendet wird, 40 Steigung 16: LESH25CIEJ -
muss das Schlittengewicht des Antriebs beachtet werden. 20 i i
Auswahlbeispiel: auf der Grundlage des Schlittengewichts 030 s 20
°LESH25LIE Schlittengewicht: 1,3 [kg]
Schubkraft-Sollwert [%
Die erforderliche Kraft betrdgt 100 + 13 = 113 [N]. chubkraft-Sollwert [%]
<Schubkraft-Sollwert-Kraft-Diagramm>
Uberpriifen Sie den Sollwert der Vorschubkraft.
<Schubkraft-Sollwert-Kraft-Diagramm> (Seite 130) Zulassige Einschaltdauer
Wahlen Sie ein Modell auf der Grundlage der erforderlichen Batterieloser Absolut-Encoder
Kraft und beachten Sie dabei das Schubkraftsollwert-Kraft-Dia- Schubkraft-Sollwert [%] | _Einschaltdauer [%] _|Kontinuierliche Schubzeit [min]
gramm, um den Sollwert fir die Schubkraft zu bestimmen. 30 — —
Auswahlbeispiel: Anhand des Diagramms auf der rechten Seite, 50 o~ s
eErforderliche Kraft: 113 [N] max. max. max.
Das Modell LESH25CEK kann voriibergehend max. 70 max. 20 max. 3
als mdgliches Modell gewahlt werden.
) ) Der Sollwert fiir die Schubkraft betragt 40 [%). Schubbstrieb
Uberpriifen Sie die Einschaltdauer. <
Bestétigen Sie die zuldssige Einschaltdauer basierend auf dem %
Schubkraft-Sollwert unter Bezugnahme auf die Tabelle ,Zuléssige o
Einschaltdauer”.
Auswahlbeispiel: auf der Grundlage der zuldssigen Einschaltdauer
OSchubkraft-Sollwert: 40 [%]
Die zul&ssige Einschaltdauer kann 30 % betragen. A Zeit

Berechnen Sie die Einschaltdauer fir die Betriebsbedingungen und
bestatigen Sie, dass die zuldssige Einschaltdauer nicht tiberschritten wird.

Auswahlbeispiel: ®Schubzeit + Betrieb (A): 1,5 s
®\/olle Zykluszeit (B): 6 s
Die Einschaltdauer kann 1,5/6 x 100 =
25 % betragen, was somit innerhalb des
zulassigen Bereiches liegt.

Basierend auf dem obigen Berechnungsergebnis sollte das Modell LESH25JEK-100 gewéhlt werden.
Fiir das zuléssige Moment ist das Auswahlverfahren dasselbe wie bei der Positioniersteuerung.
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Typenauswahl Serie LESH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schubkraft-Sollwert-Kraft-Diagramm

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder »
m
LESH25C1EC] -
200 ‘ ‘
180 I I
160 ———— Steigung 8: LESH2501K — I o
140 —— LL
= 120 — w
z
£ 100 / /
< g0 N P —
0 —
40 Steigung 16: LESH2500J — >
20 4
0,
30 50 70
Schubkraft-Sollwert [%] P —
-
Schlittengenauigkeit = Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte. | LLI
— — |
I
. -
Radiale 7))
Spiel L
{ -l
fl
} A (2]
11]
=l
Modell LESH25 Tabelle 1] Parallelitat B zu A T
Parallelitat B zu A [mm] Siehe Tabelle 1. el Hub [mm] tﬁ
ode
Lineare Parallelfiihrung B zu A Siehe Diagramm 1. 50 75 100 150 -
Winkelabweichung C zu A [mm] 0,05 LESH25 0,06 — 0,08 0,125
MaBtoleranz M [mm] +0,3
MaBtoleranz W [mm] +0,2 L:L:
Radiales Spiel [um] -14 bis 0 1T]
=l
Parallelitat B zu A —
0,14
oc
0,12 IiIJ
£ pd
£ O ”e
o -
S 0,08
£
’% 0,06 // E
% / - b
5 0,04 Parallelfiihrungm: 8
o Die Hoéhe der Ablenkung auf einer <
0,02 Messuhr, wenn der Schlitten einen -
vollen Hub verfahrt und das Gehéuse
0 ; ~ o
o 50 100 150 auf einer Bezugsgrundflache fixiert ist. -
Hub [mm] O
O
x
=
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Serie LESH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schlittenabweichung (Referenzwert)

+ Bei diesen Werten handelt es sich um Anfangs-Richtwerte.

Schlittenabweichung durch Kippmoment-Last

Schlittenabweichung, wenn bei

ausgefahrenem Schlitten eine Last an der mit

dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Schlittenabweichung durch Giermoment-Last

Schlittenabweichung, wenn bei
ausgefahrenem Schlitten eine Last an der
mit dem Pfeil markierten Stelle auftritt.

Schlittenabweichung durch Rollmoment-Last
Schlittenabweichung im Bereich A, wenn bei
eingefahrenem Schlitten im Punkt F eine Last
auftritt.

3

] [ = = ) S ) ] t
T T ° ) © T
—
=N o= = I
Lr: Abstand zwischen dem Mittelpunkt Lr
- ! — des Schlittens und dem
| —— U Lastschwerpunkt der Nutzlast
1 1
a I —
LESH25 LESH25 LESH25 Lr = 200 mm
= 080 — = 04 T T = 020 T
2 0,0 »a R /‘VA\ } 2 015 LESH25/DE-1 00|
s 7 LESH250JE-100 s [ ESHASLE18 s %
2 040 > 2 (o A e 010 /
= s g H 5 o= = s .~
3 J /| kS ydre 2 L~ L ESH25[IE-50 |
C f
3 020 / 3 o4 A TEshasE-50 | g 005 s |
e = : YTz =0 A
s e LﬁSHf5|:IE_5?_ s 8 LE\SHZS}DE-F 50 |
0,00 0,0 0,00
100 200 300 400 500 0 100 200 300 400 500 200 400 600 800
Last [N] Last [N] Last [N]
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Kompaktschlitten /
Ausflihrung mit hoher Steifigkeit
Serie LESH LesH2s

Bestellschliissel

C€ &8 @

+ Siehe Seite 182 ff. fur Details.

O crige

Grundausfiihrung (R-Typ

LESH25R

m

CD17T

oo

0 Motoreinbaulage

o

J
0

50
© 0600

9 Motorausfiihrung

R1
0

©

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

25 Grundausfilhrung/R-Typ ~ Kabel Symbol Typ Kompatible Controller/Treiber
[vom Kunden bereitzustellen] JXC51 JXCP1 JXCEF
\ E Schrittmotor 24VDC JXC61 JXCD1  JXC9F
R I C | Batterieloser Absolut-Encoder | JXCE1 ~ JXCL1  JXCPF
B 5 5 JXC91 JXCM1  JXCLF
hli . .
Schitten 9 Spindelsteigung [mm]
Symmetrische Ausfihrung/ gy iiion J 16
L-Typ K 8
L [E
@ Hub [mm] @ Motoroption
[vom Kunden Hub Verwendbarer Hub — Ohne Option
bereitzustellen] 50 bis 150 50, 100, 150 B Mit Verriegelung
axiale Motorausfiihrung /D-Typ
Tabelle Kabel 0
Gehéauseoption
D s ; 5
e —— 2 EE —_ ohne
[vom Kunden bereitzustellen}/ ) Staubdichte Ausfiihrung*!

6 Montage*?

@ Antriebskabelldnge

133

R-Ausfilhrung ; Robotikkabel [m]
Symbol Montage L-Ausihung D-Ausfifrung — Onme 8 o
— | Ohne Seitenhalter | @ Y 2:13 1,2 E/B\ 1gyz
Mit Seitenhalter (4 Stk)| — *
H it Seitenhalter (4 Stk.) ® Ho = i p

O
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Kompaktschlitten/Kompaktausfiihrung

Battery-less Absolute (Step Motor 24 VDC)

Serie LESH

@ Controller
— ohne Controller
COCd Mit Controller f.’l.)
: gt I'_I|J
.................. - C D 1 7 T
Schnittstelle (Eingang/Ausgang/l 1 * Kommunikationsstecker, /0-Kabel**
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfiihrung Verwendbare Schnittstelle E
‘Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel — TT]
Symbol Typ Mit STO 8x4 DIN-Schiene S | Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™ -
Standard| sicherhefts- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
5 |Paralleleingang (NPN)| @ Anzahl der Achsen ; I/I/O(SK;bE I |(1éS m) Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleingang (PNP) | @ Symbol[ Anzahi der Achsen|_Spezifikation = U0 Kabei (5 m) Paralleleingang (PNP) | | o
E | EtherCAT [ J [ J 1 1 Achse Standard -Kabel (5 m) w
9 | EtherNetIP™ | @ LJ E | Achse | MitSTO Sicherheits -~
P | PROFINET | @ D chse Teilfunktion
D | DeviceNet® [ -
L 10-Link [ ] [ ]
M CC-Link [ ] O
i
«1 Beim R/L-Typ (aquivalent IP 5 X) ist auf dem Spindelrohr ein Abstreifer «4 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. -l
und auf beiden Seiten der Endabdeckungen sind Dichtungen montiert 5 Wahlen Sie ,—“ fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
Bei der D-Ausfiihrung ist ein Abstreifer auf der Endabdeckung montiert. Paralleleingang. —
=2 Siehe Web-Katalog fur Details. Waébhlen Sie ,—, ,S“ oder , T* fir DeviceNet™ oder CC-Link.
+3 Fertigung auf Bestellung Waéhlen Sie ,—*, 1%, ,3“ oder ,5 fur den Paralleleingang. E
(2]
Ll
-l
A\ Achtun ( antri
g Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
[CE-konforme Produkte] P : P
Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs St%”in S.IebSII(Cherl’(d.aSS die Kombination aus Controller
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. und Antrieb korrekt ist. ‘I.{J)
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> -

Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der EMV-Richtlinie fir das

(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.
Diese Nummer muss mit der des Controllers tibereinstimmen.

(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration
Ubereinstimmt (NPN oder PNP).

Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberprafen. | | "7 TR R EEE DA et I
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] LESHZSRE J 50 """"" (L{.I)
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- ERsIE I EViICE m:] Pt -~
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version
V3.4 oder S3.4 oder héher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180. @
[UL-Zertifizierung] \_ w
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen = Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. I
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http:/www.smc.eu herunterladen. L_IIJ
Schritt- | EtherCAT® E;?’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T'g”'P'” PROFINET g?ggf:;hﬂe‘:}s Device- | 10-Link ch;}2‘;‘:‘;‘|§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?ITM . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp w
gangstyp | gangstyp : |
Ausfiih- = ' l —
rung J I * -
| ©
o -
0
| ] R
a ) WA )
- <] 7] ] V4
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 E
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | oy cipr | ENEMNEUP™ | pooeer | PROFINET | e igenerm | 1O-Link |[0inkDietengay | CC-Link | | $2
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
134
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Serie LESH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LESH25CE
Hub [mm] 50, 100, 150
@ Nutzlast [kg]*' *® H\c;;l;?;atla ! 142 2
-g Schubkraft [N] 30 % bis 70 %*2 *3 77 bis 180 43 bis 100
E Geschwindigkeit [mm/s]*! *3 10 bis 150 20 bis 400
# | Schubgeschwindigkeit [mm/s] 10 bis 20 20
2 | Max. Beschleunigung/VerzGgerung [mm/s?] 5000
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] +0,05
0O | Umkehrspiel [mm]*4 Max. 0,15
% Spindelsteigung [mm] 8 [ 16
g StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*> 50/20
§ | Funktionsweise Gleitspindel + Riemen (R/L-Ausfihrung), Gleitspindel (D-Ausfihrung)
2 | Fiihrungsart Linearfuhrung (Kugelumlauf)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
| MotorgréBe 142
%5 Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
ég Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
24| Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
P Leistungsaufnahme [W]*6 *8 Max. Leistung 74
.§ »| Ausfiihrung Spannungsfreie Funktionsweise
2 5| Haltekraft [N] 500 [ 77
5| Leistungsaufnahme [W]*® ¥ 5
3= Nennspannung [V] 24 VDC +10 %

+1 Die Geschwindigkeit &ndert sich entsprechend der Nutzlast. Beachten Sie das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm (Orientierungshilfe)” auf Seite 126.

%2 Die Genauigkeit der Schubkraft betragt +20 % (F.S.).

#3 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. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %)

«4 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb

#5 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 Test wurde mit dem Antrieb im Ausgangszustand durchgefihrt.)
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.)

6 Die maximale Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

«7 Nur mit Motorbremse
«8 FUr einen Antrieb mit Motorbremse muss die Leistungsaufnahme flr die Motorbremse hinzugerechnet werden.

Gewicht
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Grundausfihrung/R-Ausfiihrung, Axialer Motor/
Modell symmetrische Ausfilhrung/L-Ausfiihrung D-Ausfiihrung
LESH25} LESH25D
Hub [mm] 50 100 150 50 100 150
Masse [kg] Ohne Motorbremse | 2,50 3,30 4,26 2,52 3,27 3,60
9 Mit Motorbremse 2,84 3,64 4,60 2,86 3,61 3,94
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Batterieloser Absolut-Encoder
Kompaktschlitten/Ausfuhrung mit hoher Steifigkeit

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Serie LESH

Technische Zeichnung: Grundausfiihrung/R-Ausfiihrung, symmetrische Ausfiihrung/L-Ausfiihrung
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Stiickliste L
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. E
1 | Motor — — 22 | Gleitlager — Nur staubgeschdtzte Option -l
2 | Gehéause Aluminiumlegierung Eloxiert 23 | Riemenscheiben-Dichtung NBR Nur staubgeschltzte Option
3 | Tabelle Rostfreier Stahl | Wémebehandlung + chemisch vernickelt 24 | End-Dichtung NBR Nur staubgeschiitzte Option
4 | Fiihrungsblock Rostfreier Stahl Wasseraufbereitung 25 | Abstreifer NBR Nur staubgeschitzte Option/Kolbenstange o
5 | Gewindespindel Rostfreier Stahl | Wéarmebehandlung + Sonderbehandlung 26 | Abdeckung Kunstharz — w
6 | Endplatte Aluminiumlegierung Eloxiert 27 | Ricklauffiihrung Kunstharz — -l
7 | Riemenscheiben-Abdeckung Kunstharz — 28 | Abstreifer rostfreier Stahl + NBR Linearflihrung
8 | Endabdeckung Kunstharz — 29 | Stahlkugel Stahl —
9 | Kolben Rostfreier Stahl — 30 | Verriegelung — Nur mit Motorbremse 5
10 | Lager Anschia Stahl Chemisch vernickelt -
9 9 Messing Chemisch vernickelt (nur LESH25RILL]) Ersatzteile/Riemen 8
11 | Motorplatte Stahl Modell Bestell-Nr. §
12 | Kappe Silikonkautschuk — LESH25] LE-D-1-3
13 | Buchse Stahl Chemisch vernickelt
14 | Gewindespindel-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung — Ersatzteile/Schmierfett E
15 | Motor-Riemenscheibe | Aluminiumlegierung — Bereich Bestell-Nr. (&
16 | Distanzstiick Rostfreier Stahl Nur LESH25R/LL] ) | GR-S-010 (10 g) §
17 | Ausgangsposition-Anschlag Stahl Chemisch vernickelt Fihrungseinheit GR-5-020 (20 g)
18 | Lager — —
19 | Riemen — —
20 | Eingegossenes Kabel Kunstharz —
21 | Passscheibe Stahl —
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Serie LESH
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Zeichnung: axialer Motor/D-Ausfiihrung
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Mitgeliefert

A O A
I D
Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm.
1 | Motor — — 22 | Stahlkugel Stahl —
2 | Geh&ause Aluminiumlegierung Eloxiert 23 | Lager — —
3 | Tabelle Rostfreier Stahl | Wamebehandlung + chemisch vernickel 24 | Passscheibe Stahl —
4 | Fiihrungsblock Rostfreier Stahl Wasseraufbereitung 25 | Klebeband —_ —
5 | Gewindespindel Ro§tfreier S.tahl Wermebehandiung + .Sonderbehand\ung 26 | Abstreifer NBR N ur staubgeschitzte
6 | Endplatte Aluminiumlegierung Eloxiert Option/Kolbenstange
7 | Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert 27 | Verriegelung — Nur mit Motorbremse
8 | Motorabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert 28 | Seitenhalter Aluminiumlegierung Eloxiert
9 | Endabdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert
10 | Motorendabdeckung | Aluminiumlegierung Eloxiert Optionale Teile/Seitenhalter
11 | Kolben Rostfreier Stahl — Modell Bestell-Nr.
Stahl Chemisch vernickelt LESH25D LE-D-3-3
12 | Lager Anschlag . Chemisch vernickelt
Messing . )
(nur LESH25DL]) Ersatzteile/Schmierfett
13 | Buchse Stahl Chemisch vernickelt Bereich Bestell-Nr.
14 | Hub (Gewindespindel-Seite) | Aluminiumlegierung — i | GRr-s-010(10g)
15 | Hub (Motorseite) Aluminiumlegierung — Flhrungseinheit | -~ o 000 (20 g)
16 | Distanzstiick Rostfreier Stahl Nur LESH25D]
17 | Eingegossenes Kabel NBR —
18 | Zahnkranz NBR —
19 | Abdeckung Kunstharz —
20 | Riicklauffiihrung Kunstharz —
21 | Abstreifer rostfreier Stahl + NBR Linearfhrung
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Batterieloser Absolut-Encoder
Kompaktschlitten/Ausfihrung mit hoher Steifigkeit

Abmessungen: Grundausfiihrung/R-Ausfiihrung

Serie LESH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

21,5
16,5
6,5
i
©
=)
71. < | =
<| ©
48 05 0
©
70 =03

3 x M6 x 1 Gewindetiefe 10

LESH25RE 24,5 (G-1)xF
F
[Te}
~ E 2
e °
D6 O o6 o ) B
w A4 w J w A4 8
h:
0 ! o
‘ I
Te}
- 77 )]
@ 5H9 (*6°) Tiefe 5 6
J
Schlitten-Verfahrbereich*!
[ it
Hubende
[Referenzposition]® 10 K
Referenzposition+?
[Hubende]
! -
H ] \
J B —7 ]
- — E—
0]
16,5 N 19,5
Hub (M) (2,2)
5 40 (G-1)xF
E © Motorkabel (2 x @ 5)*5
A-A 8 2
k3]
G xM8x1,25 24 7 F
Gewindetiefe 16 Gx@12 33 &
| 06:3%8Tiefe 6 —4 ©
< A& N 28001 TFED "
é [ — B —Feo—
PR i
, SRR e R — —
——6 - ——o6——Qq
Ui\ X
0 ol | 1
11,5 50,5 g L—A
(o] D x M6 x 1 Gewindetiefe 8*4
25 (Di2-1)xC
Mit Motorbremse Anschluss

Motorkabel (2 x @ 5)*5

Bremskabel (@ 3,5)*°

24

[mm]
Modell Cc D F G J K M N
LESH25RE-500 /-0 75 4 80 2 80 | 143 | 168 | 132
LESH25RE-100]-CICIC1CT 48 8 44 4 88 | 207 | 232 | 196
LESH25RE-1500]-11C1CT 65 8 66 4 132 | 285 | 310 | 274

2 SNC

«1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Ausgangsposition verféhrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im
Umfeld des Schlittens nicht behindern

*2 Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition

+3 Der Wertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde

+4 Wenn die Werkstiickhalteschrauben zu lang sind, kdnnen sie den Filhrungsblock beriihren und eine Fehlfunktion verursachen.
Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer Ldnge zwischen der maximalen und der minimalen Einschraubtiefe liegen.

+5 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird.
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Serie LESH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen: symmetrische Ausfiihrung/L-Ausfiihrung

LESH25LE

A-A

G xM8x1,25
Gewindetiefe 16

g 11
o

9

50,5

26,8

7Mit Motorbrémse

Motorkabel (@ 3,5)*5
Bremskabel (2 x @ 5)*°

139

«2 Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition
3 Der Wertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde

4 Wenn die Werkstickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie den Fuhrungsblock beriihren und eine

Fehlfunktion verursachen.
Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer Ldnge zwischen der maximalen und der minimalen Einschraubtiefe liegen.
+5 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird.

2 SNC

J
@ 5H9 (*3°) Tiefe 5 o
|
% - X )l
[Te}
© [0}
0 @
§
DA D AR A o El
w AV 4 w Av2d W % Ao g
~ vg =
T
F le}
24,5 (G-1)xF
Schlitten-Verfahrbereich*!
Hubende
oLl [Referenzposition] ot
K
Referenzposition*2
[Hubende]
= T
s [ a
A S E—au@l,
16,5 N 19,5
Hub (M) (2,2)
25 (D2-1)xC
C 70 =03
) . . . 48 0,5
0 6705 Tiefe 6 <A D x M6 x 1 Gewindetiefe 84 P
ﬂ I T vﬁ *7@
8 Yo 04— 0 — | Al =t 8
© e o e
et :
o
i «© IxM6x1
i gﬁ@ Gewindetiefe 10
24 A | | |7 |6%00; Tiefe 6 o 6,5
18 GxQ12 F 16,5
52 40 G-1)xF Motorkabel (2 x @ 5)*5 215
o Anschlués
Motor-
kabel
Brems- ",;;]]
 kabel & «
N 15
[mm]

Modell C/DF |G| J K M N
LESH25LE[1-501C1-C1CCIC0C] 75| 4 |80 2 80 | 143 | 168 | 132
LESH25LE1-100C1C-CICICICIC] | 48| 8 |44 | 4 88 | 207 | 232 | 196
LESH25LEJ-15000J-JJC0CJC] |65| 8 | 66| 4 | 132 | 285 | 310 | 274

#1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Ausgangsposition
verféahrt. Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstiicke oder
Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindern



Batterieloser Absolut-Encoder .
Kompaktschlitten/Ausfiihrung mit hoher Steifigkeit Serie LE SH

Abmessungen: axialer Motor/D-Ausfiihrung

LESH25DE (7
22 60 5HO (*3°%) Tiefe 5 b
@ 5H9 (*3°%°) Tiefe 5 6 =
A GxM8x1,25x 16
e — e — -
f H—— ] — : . o e
— —=— HEERHO | uj
=Y Y Y Y ) = -
2xM8x1,25x16 ©
+Oben montiert nicht verftigbar ~—A J g 395 || 6.3
x
Schlitten-Verfahrbereich*! F (G2-1)xJ o >
] il w
14 E Motorkabel (2 x @ 5)*6 - - - =l
Hubende Fir staubgeschutzq
[Referenzposition]+3 ! Option
| E— | 7
i | w
Referenzposition*2 |
[Hubende] ©@.2) ’
16,5 K 76,5 65 T
Hub L ~180 A-A ¢>’;
= 2 Abschnitte (Hub 50,100) 1T}
© + 3 Abschnitte (Hub 150) -
Handhilfsbetatigungsschraube*4 .;0:_-‘ 2xM6x1x14
@6l50iTiefe6 7 85 D x M6 x 1x8% 235
+«+> m
= )] &
——F—Fo——2 M [ F— %€ -
© | . N N i ; . 2 <|=
m % S % V% N S| ©
© - D—- - - © = ) @E\ g
g_ B 55 0,5 T
@ 29 (D2-1)xB 65 =03 (I.{.I)
" - - - y -l
Mit Motorbremse Anschluss
~ 180
Bremskabel (@ 3.5)*6 65
( ) Motor- "f
Motorkabel (2 x @ 5)*® kabel [TT]
= ] | | i
i Brems- (B
|| kabel fif <
o«
2.2) 65 '-_'IJ
‘l 117 ~180 ‘ l ‘
i i [mm]
Modell L B D E F G J K o
LESH25DE[1-500 1 1-C1C1C1C0C] 237,5 -
75 4 143 84 40,5 144,5
LESH25DE-50B00-00000000 | 278 . S
- - 299,5 x
LESH25DE[-100C1C-C1C1CICI0] e 207 |985 0 206.5 a
LESH25DE[-100BLIC-CICICICICT | 340 o
LESH25DE[1-150101-C1C1C] - [377,5
65 285 |126,5 6 69 284,5
LESH25DE[ -150BLICJ-CJCICICICT | 418 E
#1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Ausgangsposition verfahrt. O
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstiicke die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im x
Umfeld des Schlittens nicht behindern -
«2 Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition

3 Der Wertin[ ]zeigt an, wenn die Referenzierrichtung gedndert wurde

#4 Der Abstand zwischen der Abdeckung des Motors und der Schraube fiir die Handhilfsbetatigung betragt bis zu 4 mm.
Die BohrungsgrdéBe der Motorendabdeckung ist @ 5,5.

5 Wenn die Werkstickhalteschrauben zu lang sind, kénnen sie den Fuhrungsblock beriihren und eine
Fehlfunktion verursachen.
Verwenden Sie Schrauben, die in ihrer L&nge zwischen der maximalen und der minimalen Einschraubtiefe liegen.

+6 Befestigen Sie das Motor- und Bremskabel so, dass ein mehrfaches Knicken der Kabel vermieden wird.
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Serie LESH

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Seitenhalter (axialer Motor/D-Ausfiihrung)

T

iy
JN|
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[mm]
Bestell-Nr.*"| A B D E F G |Verwendbares Modell
LE-D-3-3 | 81 99 12 6,6 30 49 | LESH25DE

=1 Bestell-Nr. fir 1 Seitenhalter



Batterieloser Absolut-Encoder

Greifer

2-Finger-Typ serie LEHF

Controller

LESH

LEHF

LER

JXC51/61

JXCLN
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
Greifer

Serie LEHF
Typenauswahl

Auswahlverfahren

Ermittlung der
Klemmkraft.

=0 =D

Ermittlung des Klemmpunkts
und des Uberhangs.

Priifung externe
Krafteinwirkung auf Finger.

= )

m Ermittlung der Klemmkraft.

Ermitteln Sie die ‘

Bedingungen.

Berechnen Sie die
erforderliche Klemmkraft.

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstiicks
Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewéhit
werden, das eine Haltekraft besitzt, die min. das 10- bis
20-Fache*! des Gewicht des Werkstiicks betragt.

+1 F0r Details siehe Abbildung zur Typenauswahl.

Beispiel
Werkstlickgewicht: 0,5 kg » °

® Wenn groBe Beschleunigungen, Verzégerungen oder
StoBkrafte wahrend des Werkstiicktransports zu erwarten
sind, miissen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache des
Gewichts des Werkstlicks betragen.

Erforderliche Klemmkraft
=0,5 kg x 20 x 9,8 m/s? = 98 N oder mehr

Schubkraft: 100 %

Klemmpunktabstand: 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s

Wéhlen Sie ein Modell
aus dem Diagramm.

L —
L —

L —

— Wéhlen Sie die
Schubgeschwindigkeit.

LEHF32
> 5o Genauigkett der Klemmrat. +20 % (F.S)

=120 Schubkraft 100 %
Z 108 ———F=r
£ 90
g \\\ 70 %
E 60
5 S S 40 %
¥ 30

0

0 20 30 40 60 80 100
Klemmpunkt L [mm]

Bei Wahl des Modells LEHF32.

® Die Klemmkraft 108 N wird erhalten durch den
Schnittpunkt des Klemmpunktabstands L = 30 mm
bei einer Schubkraft von 100 %.

® Die Klemmkraft betrdgt das 22-fache des Gewichts des
Werkstiicks und erflillt somit die Bedingung, dass der Wert
der Klemmkraft mindestens das 20-Fache erfiillen soll.

LEHF32
110
2 100

Schubkraft und Trigger LV-Bereich

Berechnung der erforderlichen Klemmkraft

Halten eines Werkstiicks wie in der
ﬁ Abbildung links, mit folgenden Werten:
F: Klemmkraft [N]
u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick
) m: Werkstiickgewicht [kg]
g: Erdbeschleunigung (= 9,8 m/s?)
mg: Werkstiickgewicht [N]
sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstiick nicht fallt,
2xuF>mg

F | B
Anzahl Greiferfinger

Werkstlck mg
2xu
Da ,,a“ als Sicherheitsfaktor definiert ist,
ergibt sich fiir ,,F*“ nach folgender Formel:
-_mg
F= X1 XA

»Die Klemmkraft soll mindestens das 10- bis 20-Fache des Werkstiickgewichts betragen”

 Die von SMC empfohlene Angabe ,10 bis 20-Fache des Werkstiickgewichts® wird mit einem
Sicherheitsfaktor ,a“ = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Transports usw. beriicksichtigt.

g Finger

“ ]

|
|
|
|
I

und somit gilt, dass F —
uF 1 uF
mg
Befestigun:

Wenn p = 0,2 Wenn p = 0,1
-_M9 . ,._ M9 . ._
F_2x0’2x4_10xmg F_2X0’1x4_20xmg

A

[ 10 x Werkstiickgewicht J

A

[ 20 x Werkstlickgewicht J

90
80
70
60
50
40
30
0

Schubkraft/Trigger LV [%

10 20 30
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

40

® Die Schubgeschwindigkeit ist an dem Punkt
erreicht, an dem sich 100 % der Schubkraft und 20
mm/s der Schubgeschwindigkeit Giberschneiden.

+ Bestatigen Sie den Bereich der Schubgeschwindigkeit
anhand der ermittelten Schubkraft [%)].

<Reference> Reibungskoeffizient u (abhéngig von den
Umgebungsbedingungen, Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizient u | Anbauteil — Material der Werkstlcke (Richtwert)
0,1 Metall (Oberflachenrauheit max. Rz3.2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

# o Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2 betrégt, empfiehlt
SMC aus Sicherheitsgriinden, die Klemmkraft so zu wahlen, dass sie
mindestens das 10- bis 20-Fache des Werkstlickgewichts betragt.

¢ Wenn groB3e Beschleunigungen oder StoBkrafte wahrend des
WerkstUcktransports erwartet werden, missen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
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Typenauswahl Serie LEHF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Auswahlverfahren
m Ermittlung der Klemmkraft: Serie LEHF n
(18
® Bestimmung der effektiven Klemmkraft Externes Greifen Internes Greifen H
Die Klemmkraft in den folgenden
Diagrammen wird als ,,F*“ ausgedrlckt. ] ﬁ { ﬂ A —
Es handelt sich dabei um die
Klemmkraft eines Fingers, wenn beide m
Finger und Anbauteile, wie in der h
Abbildung unten gezeigt, in vollem —
Kontakt mit dem Werkst(ck sind. 6} (6] D o (6] D
o Stellen Sie den Klemmpunkt ,L“ des D —
Werkstiicks so ein, dass er innerhalb , L Finger i L Finger
des in der Abbildung unten gezeigten | >
Bereichs liegt. [! 1 |‘ 1 11}
yd PR _|¢ 2 — -~
[ ]
F— <—F L: Klemmpunkt | [ | L: Klemmpunkt
F: Klemmkraft Feo| = le-]—F  F:Klemmkraft
Befestigung Werkstick Befestigung ! /Werksti]ck 0]
>
w
LEHF32 LEHF40 =
150 Genauigkeit der Klemmkraft: +20 % (F.S.) 200 Genauigkeit der Klemmkraft: +20 % (F.S.)
[
‘ ~——__| Schubkraft 100 %
= 120 ——— Schubkraft 100 % = 160 — >
B 90 - 120 — 1 70% fﬁ
K5 —__70% 5 — |
’2 \o\ E
E 60 = § 80 40 %
5 —_ 40% 5
¥4 4
30 40 (2]
wl
-
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Klemmpunkt L [mm] Klemmpunkt L [mm]
x Die Schubkraft ist einer der Werte der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden. (:5
T - w
Wahl der Schubgeschwindigkeit -

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Trigger LV] innerhalb ———
des in der Abbildung unten gezeigten Bereichs ein.

LL
I
110 ‘ : : w
< Schubkraft und Trigger LV-Bereich
S, 100
2 90
(0]
8 80 E
'5 70 W
T 60
S 50
2
3 40 -
30 L
0 10 20 30 40 [T}
Schubgeschwindigkeit [mm/s] §<>
5
-
[
O
X
-
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Serie LEHF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Auswahlverfahren

m Ermittlung des Klemmpunkts und des Uberhangs: Serie LEHF

@ Bestimmen Sie die Klemmposition des Werkstiicks so, dass der Uberhang ,H* innerhalb des in der Abbildung unten gezeigten Bereichs bleibt.
® Wenn die Klemmposition auBerhalb des Grenzwertes liegt, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

Externes Greifen

Internes Greifen

|
S P

Klemmpunkt L [mm]

H: Uberhang H: Uberhang
L: Klemmpunkt L: Klemmpunkt
o - -
| | |
H Klemmposition
‘ Klemmposition

H

LEHF32 LEHF40
100 120
\
T 80 T 100 ~
E E 80 ™~
T 60 T N,
o 400 o 60 \/°
c \ ° c \
3 AN g 40 Sop, 0, ~_
. ; ey
) = AUy N
20 700
\ %
0
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120

Klemmpunkt L [mm]

x Die Schubkraft ist einer der Werte der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
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Typenauswahl Serie LE H F
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Auswahlverfahren
m Priifen Sie die externe Krafteinwirkung auf die Finger: Serie LEHF 7))
L
w
|
I I
| Eﬁ |
—_— _—_— —_— m
LL
(&} (&} D (&} (&} D (&} (&} D w
|
) I [ il F—
i
= @ | - i
1 e -
} \M_p/ My: Querbelastung
Fv —
‘\/
Fv: zulassige vertikale Belastung Mp: Kippmoment My Mr
/_\ (5
Mr: Rollmoment E
| -l
i éﬁ; E T
I
v >
(2]
w
-l
H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm] [
Zulassige vertikale Zulassige statische Momente
Modell = (72}
Belastung Fv [N] Kippmoment: Mp [Nm] Querbelastung: My [Nm] Rollmoment Mr [Nm] I._IIJ
LEHF32EK2-01 176 1,4 1,4 2,8
LEHF40EK2-O1 294 2 2 4 e
= Die in der Tabelle aufgefihrten Lastangaben sind statistische Werte. T
(2]
w
-l

Berechnung der zuldssigen externen Kraft (beim Angriff eines Moments) Berechnungsbeispiel

Punkt L = 30 mm von der Fiihrung der Serie LEHF20K2-0J wirkt.

LL
Bei einer statischen Last von f = 10 N, die auf das Kippmoment zum| ==
w
-
Somit ist eine Verwendung moglich.

. M (zulassiges statisches Moment) [Nm] 0,68 e
zulassige Last F [N] = Lx103+ zulassige Last F = 30x107

(+1 Konstant fir Einheitenumrechnung) 1

=22,7 [N] i

-l

Last f =10 [N] < 22,7 [N]

-

Q

-

0

O

X

-

-

[

O

x

-
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Batterieloser Absolut-Encoder

Greifer

Serie LEHF LenF32, a0 C € EREors

+ Siehe Seite 182 ff. fir Details.

Bestellschlussel

LEHF 32 64/| |-R1|CD17T

Fiir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

0 GroBe 9 Motorausfiihrung

32 Symbol Typ Kompatible Controller/Treiber
40 JXC51 JXCP1  JXCEF
E Schrittmotor 24VDC JXC61 JXCD1  JXC9F

Batterieloser Absolut-Encoder | JXCE1 JXCLA JXCPF

JXCI1 JXCM1  JXCLF

9 Spindelsteigung 9 2-Finger- e Hub [mm]

| K | Standard | Ausfiihrung Hub )
GroBe
Standard | Langhub
32 64 32
40 80 40
@ Kabeleingangsrichtung 0 Antriebskabelldnge
Standard (Eingang auf der Robotikkabel [m]
rechten Seite) Motorkabel — Ohne R8 81
H} R1_| 15 RA | 10+
- R3 3 RB 151
— e R5 5 RC 20+1
© ©

Eingang auf der linken Seite

Motorkabel

T
L e
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer 2-Finger-Greifer

@ Controller
— ohne Controller
CHOCd Mit Controller
.................. > C D 1 7 T
Schnittstelle (EingangIAusgang/l l | © Kommunikationsstecker, I/0-Kabel*3
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausfilihrung Verwendbare Schnittstelle
Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage — Ohne Stecker / Kabel —
Symbol Typ Mit STO 8+2 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Standard| Sicherhefts- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker| CC-Link Vers. 1,10
S_|Paralleleingang (NPN)| @ Anzahl der Achsen ; I/I?(S}-(}?:t?él(zéSmrT;) Paralleleingang (NPN)
6 |Paralieleingang (PNP)| @ Symbol | Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 VO-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP)
IQE = Ethﬁlr(ij'?gm : : 1 1 Achse Standard
therNe - - -
Mit STO Sicherheits-
P | PROFINET | @ D F | 1Achse Teifunktion
D | DeviceNet® [ )
L 10-Link [ ) [
M CC-Link [
+1 Fertigung auf Bestellung «3 Wahlen Sie ,—" fir alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder

%2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen.

A Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die EMV-Konformitat wurde durch Kombination des elektrischen Antriebs
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet.

Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der
Beeinflussung sonstiger elektrischer Geréte und Verdrahtung abhangig. Aus
diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflillung der EMV-Richtlinie fir das
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Uberprfen.

[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen]

Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En-
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version
V3.4 oder S3.4 oder héher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180.
[UL-Zertifizierung]

Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert.

Paralleleingang.
Waébhlen Sie ,—, ,S“ oder ,T“ fir DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—, 1%, ,3“ oder ,5“ fir den Paralleleingang.

Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
und Antrieb korrekt ist.

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> =
(D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs.

Diese Nummer muss mit der des Controllers tibereinstimmen. o
(@ Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration

Ubereinstimmt (NPN oder PNP).

\

# Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte.
Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.

Schritt- | EtherCAT® E;'E’CAT@"‘“ EtherNet/ Elti?es’T':)e”'P'” PROFINET g?ggf:;;g:}s Device- | 10-Link g;&t&:&m CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy N?FM_ Direktein- | ojjnytion | Direktein-
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp
gangstyp ! gangstyp ,
Ausfiih-
rung .
= o iZ /] Vi . iZ g
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF JXCO9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JXCLF | JXCM1
EtherCAT®| EtherCAT® | EtherNetP™ PROFINET ) w | 10-Link | 0dinkDirekteingeng | CC-Link
Merkmale Palr/aollel- Direktein- | Direlteigang mit STO [E)::]:krg ?:/lzn Diekteingang mit STO DEES;LNiI Diekteingang mi STO [E??gllf:i’r\:e;n Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein-
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
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Serie LEHF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEHF32E LEHF40E
Offnungs- und SchlieBhub/ | Grundausfiihrung 32 40
beidseitig [mm] Langhub 64 80
Steigung [mm] 70/16 70/16
(4,375) (4,375)
2| Klemmkraft [N]*! *3 48 bis 120 72 bis 180
-2 | Otfnungs: und SehlieBgeschwindigkeitSchubgeschwindigket mmis]2+% 5 bis 100/5 bis 30
E Funktionsweise Gleitspindel + Riemen
@ Ausfiihrung Fingerfiihrung Linearfuhrung (kein Umlauf)
'g Genauigkeit der wiederholten Langenmessung [mm]** +0,05
% Fingerspiel/einseitig [mm]*° Max. 0,5
3 Wiederholgenauigkeit [mm]*® +0,05
= Positionierwiederholgenauigkeit/einseitig [mm] =0,1
g Umkehrspiel/einseitig [mm]*’ Max. 0,3
‘S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s2]*8 150/30
= | Max. Hubfrequenz [Zyklen/min] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
. Grundausfiihrung 1625 1980
Gewicht [g] Langhub 1970 2500
s | MotorgréBe 042
‘§ Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
5§_ Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
‘é’ Versorgungsspannung [V] 24 VDC +10 %
% Leistungsaufnahme [W]*° Max. Leistung 57 Max. Leistung 61
w

+1 Die Klemmkraft soll das 10- bis 20-Fache des Werkstlickgewichts betragen. Die Stellkraft muss beim Losen
des Werkstlicks 150 % sein. Genauigkeit der Klemmkraft: 20 % (F.S.) fir LEHF32/40. Bei einem
Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit kénnen ggf. die
Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die
Schubgeschwindigkeit.

=2 Die Schubgeschwindigkeit muss bei Schubbetrieben (Klemmvorgéngen) innerhalb des Bereichs liegen. Andernfalls
konnen Fehlfunktionen verursacht werden. Die Offnungs-/SchlieBgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit
gelten fiir beide Finger. Die Geschwindigkeit fir einen Finger betrégt die Halfte dieses Wertes.

+*3 Geschwindigkeit und Schubkraft kénnen je nach Kabellédnge, Last und Montagebedingungen usw. variieren.
Wenn die Kabellange 5 m Uberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis
zu 20 %)

+4 Die Genauigkeit der wiederholten Ldngenmessung bedeutet Streuung (Wert auf dem Monitor des
Controllers), wenn das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

=5 Es gibt keinen Einfluss des Spiels wéhrend des Schubbetriebs (Klemmen). Verldngern Sie den Hub, um das
Spiel beim Offnen zu vergréBern.

+6 Unter Wiederholgenauigkeit versteht man die Schwankung der Klemmposition (Werkstiickposition), wenn
Klemmvorgénge wiederholt mit der gleichen Abfolge fiir dasselbe Werkstiick durchgefiihrt werden.

+7 Ein Referenzwert zur Korrektur von Fehlern im Umkehrbetrieb, die bei Positionierprozessen auftreten

+8 StoBfestigkeit: Beim Testen des Greifers mittels Fallversuch in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur
Gewindespindel ist keine Fehlfunktion aufgetreten. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer 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 durchgefihrt. (Der Versuch erfolgte mit dem
Greifer in Startphase.)

+9 Die maximale Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.
Dieser Wert kann fur die Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

Montageanweisung

a) Bei Verwendung des Gewindes b) Bei Verwendung des Gewindes c) Bei Verwendung des Gewindes

am Gehéuse an der Montageplatte an der Gehéauseriickseite
Befestigungsrichtung

Positionierstift

2 K (® @
Positionierstift Positionierstift
00 oo |p > {% — E’ <:|
g Befestigungsrichtung “ Befestigungsrichtung

Fﬁ@
e

149

O
2



Batterieloser Absolut-Encoder

Greifer

Serie LEHF

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Konstruktion
Serie LEHF n
(18
d " & m
(] [ — - o
2 =" i O
LI
@- m ' >
L
= -
2t e
O p: Tl% —
I % a y ‘ : ] 0]
; ‘ @ >
! Ll
# H -l
I
>
(72}
11}
-l
(72}
L
-
Stickliste
Nr. Beschreibung Material
1 Gehause Aluminiumlegierung I
2 Seitenplatte A Aluminiumlegierung f_ﬁ
3 Seitenplatte B Aluminiumlegierung -
4 | Gleitwelle Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Sonderbehandlung —
5 Gleitlager Rostfreier Stahl
6 | Gleitmutter Rostfreier Stahl Wéarmebehandlung + Sonderbehandlung I':L:
7 | Gleitmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Sonderbehandlung H
8 | Feste Platte Rostfreier Stahl
9 Motorplatte Kohlenstoffstahl
10 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung E
12 | Lager Anschlag Aluminiumlegierung -l
13 | Gummibuchse NBR
14 | Lager —
15 | Riemen — E
16 | Flansch — 5
17 | Finger-Baugruppe — §
18 | Motor —
-
[
(&
x
=

O
2
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Serie LEHF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen

LEHF32EK2-32: Grundausfiihrung

Bezugsebene
fur die Montage

Handhifisbetétigungschraube
heidseiti

LEHF32EK2-64: Langhub

Bezugsebene fir die Montage

8xM4x07x4 12,29 12
12 29 12
e, 1]
< n raY Iaw | Ot
(e} ~ -~ [V
T
h 1 0
=
2 x @ 3H9 (%) 18||_5,5 <
[Te}
Tiefe 3 55 (|18 2

Motorkabelldnge ~ 240+2

Motorkabellénge = 220*2

51

Handhilfsbetéti-
gungschraube |g
(beidseitig)

27

151

(Motorkabeleingang: (Motorkabeleingang:
Grundausfiihrung 75 Eingang linke Seite)
51 65 e 6
S 50
o N | _
) gE-- =
0 2xM8 x1,25x 16 g
o| 8| | ~| 2x0 6,4 durchgehend ;.
g A &
Il =3 0
T2
) 2|5 @ 5H9 (*3°%)
o |~ Tiefed
Tiefe 4 (Fingerbetriebsbereich: Geschlossen: 0 "'
0 bis 33)*! Geoffnet: 32 +1
(495) | 655
2,6 115 2,6
60 5Hg (10030 o R
i Go™) #1 Bereich, innerhalb dessen sich die Finger
4xM6x1x10 Tiefe 4 bewegen kénnen, wenn diese zurlick zur
5 ©y Ausgangsposition verfahren. Stellen Sie
T F sicher, dass an den Fingern angebrachte
ED:D 1 £ , Werkstlcke die anderen Werkstlicke oder
= > 7 Anlagenteile im Umfeld der Finger sich
@ 5H9 (*3%%0) nicht behindern.
Tiefe 4 =2 Befestigen Sie das Motorkabel so, dass ein
mehrfaches Knicken des Kabels vermieden wird.
1,2 37 12 12 37 12
8xM4x0,7x4
< [ h) T—T 1 —— T yul Oe
N ~ T — N
2x@3HY (9%°) " ’ 2
Tiefe 3 26 (|55 55 ||26 :
2]
Motorkabelldnge = 190+2 Motorkabellange ~ 220+2
(Motorkabeleingang: (Motorkabeleingang:
Grundausfiihrung) 75 Eingang linke Seite)
65 g 6
| 5 2
@ gE_. :
0 2xM8x1,25x16 =
8 8| = 2 x @ 6,4 durchgehend =)
® & B
—1 %c’ < A +0,030
o |2 Gesch\oossfn @ 5H9 ("g77)
Q@ 0*y i
% = Gedffnet: Tlefe 4 . X .
) (Fingerbetriebsbereich: 0 bis 65)*1
(72,5) 84
2,6 156,5 2,6 =1 Bereich, innerhalb dessen sich die Finger
60 bewegen kénnen, wenn diese zurlick zur
5Hg (*9:0%0 Ausgangsposition verfahren. Stellen Sie sicher,
0 gang
4xM6x1x10 Tiefe 4 dass an den Fingern angebrachte Werkstiicke
o ©y die anderen Werkstlicke oder Anlagenteile im
S, ¢ h . Umfeld der Finger sich nicht behindern.
2 ——"4 I « «2 Befestigen Sie das Motorkabel so, dass ein
= mehrfaches Knicken des Kabels vermieden wird.

O
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Batterieloser Absolut-Encoder
Greifer Serie L EHF
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen
_—
LEHF40EK2-40: Grundausfiihrung »
8xM4x0,7x4 12,36 1; 36 12 I'ulj
i i g o
S e
Y] T < 24 [\
2 x @ 3H9 (*5°%) 8
Tiefe 3 20118 81120 @
- 11T}
Motorkabellange ~ 240+2 Motorkabelldnge = 210*2 |
Bezugsebene fiir die Montage (Motorkabeleingang: (Motorkabeleingang:
Grundausfiihrung) 85 Eingang linke Seite)
65 _ © 6
Q ™~ 60
< i : >
RS W
2xM8x 1,25 16 2 -~
S 2x @ 6,4 durchgehend =
g I
ES ] g
. - P
Handhﬂfsbetahgungsc_:hraype 2|5 sescissen | @ 5HO (*0020) u
(beidseitig) Al 001 | Tiefed |
Gesftret:|| ) , )
40 .1 || (Fingerbetriebsbereich: 0 bis 41)*1
(60 69,5
2,6 129,5 2,6 I
«1 Bereich, innerhalb dessen sich die >
70 0,030 Finger bewegen kénnen, wenn diese (2]
4xM6x1x10 SHQ (™) zurlick zur Ausgangsposition verfahren. L_IIJ
Tiefe 4 Stellen Sie sicher, dass an den Fingern
<] Y angebrachte Werkstiicke die anderen
I E——— - %I Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld
. 5 der Finger sich nicht behindern.
0 5H9 (950 =2 Befestigen Sie das Motorkabel so, dass ‘Iﬂ
g 0 ein mehrfaches Knicken des Kabels |
Tiefe 4 vermieden wird
LEHF40EK2-80: Langhub
8xM4x07x4 1,2 46 12 1.2 46 1,2 -
, (72}
I ; 1 m
v@::; Y N N, W N vt |
[} 7 \;/ ; Iv A\ [
2x@3H9 (3°)/ | 30| 8 s ll30] <
Tiefe 3 © LL
. i I
Motorkabelldnge ~ 180*2 Motorkabellange =~ 2102 L
Bezugsebene fiir die Montage (Motorkabeleingang: (Motorkabeleingang: -l
Grundausfihrung 85 Eingang linke Seite)
51 65 o 6
S 60
) . kS —— ;
i NE - * R m
0 2xM8x1,25x 16 3 L_IIJ
R 8| 3 2x @ 6,4 durchgehend =~
@ 8 B3
Handhilfsb: hraub —t 5 ; I E
andhilfsbetétigungschraube o N
(beidseltg) |32 5|2 Gestitsen |\ O 5HO ('5°%) o
Geoffhet: | Tiefed ) ) §<>
80 =1 (Fingerbetriebsbereich: 0 bis 81)*1 S
(90) 99,5
2,6 189,5 2,6
-
70 +0,030 i i i i i D
5H9 (*30%0) #1 Bereich, innerhalb dessen sich die Finger
4xM6x1x10 0 . . A (&)
Tiefe 4 bewegen kénnen, wenn diese zurlck zur <
© Ausgangsposition verfahren. Stellen Sie sicher, ]
0 dass an den Fingern angebrachte Werkstiicke
—————— T & die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im
d hd Umfeld der Finger sich nicht behindern.
@ 5H9 (*3%%0) +2 Befestigen Sie das Motorkabel so, dass ein
Tiefe 4 mehrfaches Knicken des Kabels vermieden wird.
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Schwenkantrieb

Schwenkantrieb serie LER

I
»
Controller B[ «
(7]
L
—
I
(7))
Ll
-
L.
I
Ll
-

LER

JXC51/61

JXCLN
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Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Schwenkantrieb

Serie LER

Typenauswahl

Auswahlverfahren

Betriebs-
bedingungen

Elektrischer Schwenkantrieb: LER50EJ
Einbaulage: horizontal
Last: trage Last Ta

Konfiguration der Last: 150 mm x 80 mm
(rechteckige Platte)
Schwenkwinkel 0: 180°

Winkelbeschleunigung/
Winkelverzégerung o: 1000°/s2
Winkelgeschwindigkeit w: 420°/s
Bewegte Masse: 6,0 kg

Abstand zwischen Platte und
Lastschwerpunkt H: 40 mm

m Massentragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzégerung

(D Berechnung des Massentréagheitsmoments

(2) Massentrégheitsmoment—Priifen Sie die
Winkelbeschleunigung/-verzégerung
Wahlen Sie ein Modell, das auf dem
Massentragheitsmoment und der
Winkelbeschleunigung und
-verzégerung basiert, und beziehen
Sie sich dabei auf das Diagramm
(Massentragheitsmoment-
Winkelbeschleunigung/-verzégerung).

Formel LER50
0,14
I=mx(a®+b?/M12 + mx H? - [T
£ 0,12—LERCIS0EK T,
Y hibeispiel 2 0.10 Hohes Anzugsdrehmoment
uswa eispie - ’ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ ‘
I=6,0 x (0,15 + 0,08%)/12 + 6,0 x 0,042 s 008 FRrs0Ed
=0,0241 kg-m? g 0,06 — Grundausfihrung
T 004
s 0,02
; v
@ 0,00
o 100 1000 10000
= Winkelbeschleunigung/-verzégerung: o [°/s?]

Erforderliches Drehmoment

(D Belastungsart
e Statische Last: Ts
* Widerstandslast: Tf
e Trage Last: Ta

(@ Priifen Sie das effektive Drehmoment
Bestatigen Sie, ob es mdglich ist, die
Geschwindigkeit auf der Grundlage des
effektiven Drehmoments zu steuern, das der
Winkelgeschwindigkeit entspricht, indem Sie
das Diagramm (Effektives Drehmoment—
Winkelgeschwindigkeit) heranziehen.

[ Formel | LERS0
Effektives Drehmoment 2 Ts = 2
Effektives Drehmoment > Tf x 1,5 Z 10 k=
Effektives Drehmoment > Ta x 1,5 % gl LERCJS0EK
é *\ Hohes Anzugscrehmoment]
~L\
Auswabhlbeispiel g ° N
[0
Trége Last: Ta s 4 \
Tax15=1xdx27/360x 1,5 g, U il
=0,0241 x 1000 x 0,0175 x 1,5 é 0_-.____-__5-._‘
=0,63 Nm ) 100 200 300 400 500
Winkelgeschwindigkeit: o [°/s]

Zulassige Last

(D Priifen Sie die zulissige Last
¢ Radiallast
¢ Schublast
e Moment

Zulassige Schublast >m x 9,8
Zulassiges Drehmoment 2m x 9,8 x H

Auswahlbeispiel

e Schublast
6,0 x 9,8 = 58,8 N < zulédssige Last OK

¢ Zulassiges Moment
6,0 x 9,8 x 0,04

= 2,352

Nm < zuldssiges Moment OK

m Schwenkzeit

(D Berechnung der Zykluszeit (Schwenkzeit)

o1
7/

~

\

Zykluszeit

N

Geschwindigkeit: o [°/s]

T1 T2

Zeit [s]

T3 |T4

6 : Schwenkwinkel []

o Winkelgeschwindigkeit [*/s]
: Winkelbeschleunigung [*/s’]
+ Winkelverzogerung [°/s’]

T1: Beschleunigungszeit [s]

T3: Verzogerungszeit [s]

T4: Einschwingzeit [s]

T2: Zeit der konstanten Geschwindigkeit [s] -

- Leit s zum Erreichen der eingestellten Geschwindigheit

Winkelbeschleunigungszeit T = o/o1
6 Winkelverzégerungszeit T3 = 0/d2
Zeit der konstanten Geschwindigkeit T2 = {6-05xwx(T1 + T3}l
2 Einschwingzeit T4 =0,2s]

T =T+T2+T3+T4

Auswahlbeispiel

 Winkelbeschleunigungszeit T1
¢ Winkelverzogerungszeit T3
o Zeit der konstanten Geschwindigkeit

=420/1000=0,42 s
=420/1000=0,42 s

Zeit, wahrend der Antrieb mit konstanter T2 = {180 - 0,5 x 420 x (0,42 + 0,42)}/420
Geschwindigkeit arbeitet =0,009 s
- Zeit vom Beginn des Betriebs mit * Zykluszeit T =T1+T2+T3+T4
konstanter Geschwindigkeit bis zum Stopp = 0,42 + 0,009 + 0,42 + 0,2
« Zeit bis zum Abschluss der Positionierung =1,049 [s]
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Typenauswahl Serie LE R
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Formeln fir das Massentragheitsmoment (Berechnung des Massentragheitsmoments I)  |: Massentrigheitsmoment [kg:m2] m: bewegte Masse [kg]

1. Diinner Stab 2. Diinner Stab 3. Diinne, rechteckige Platte 4. Diinne, rechteckige Platte n
Position der Schwenkachse: Position der Schwenkachse: (Quader) (Quader) e
senkrecht zum Stab durch ein durch den Lastschwerpunkt Position der Schwenkachse: durch den Position der Schwenkachse: senkrecht| LLI
Ende gelagert des Stabs gelagert. Lastschwerpunkt einer Platte gelagert. zur Platte durch ein Ende gelagert. -

& d: C; (Gilt auch fur dickere Quader.)
> ch
a 2 2 2 2 2 > b 2 2
ari’ a2’ a —m. 2 —m. 2 a .. da’+b

LN I=mi. 3=+ me 3 I=m.5 I=m.5 I=m. =27 E

~ - - = ~N

o FC 0 Z +m,. dab? | U

N . N S 12

~L_- § J Y ~
+ ~_ L J I |
i 1 T
Sl bt
5. Diinne, rechteckige Platte A S
. Zylindrische Form = . .

(Quader) ° (e%schlgﬂli;iin:r dﬁﬁnen Scheibe) 7. Sphare 8. Dinne Scheibe >=
Position der Schwenkachse: durch den Posttion der Schwenkachse: Position der Schwenkachse: (vertikal montiert) w
Lastschwerpunkt der Platte und senkrecht zur Mc.’t‘? :onh er schwenkachse: Durchmesser Position der Schwenkachse; =

Platte gelagert. (Gilt auch fur dickere Quader.) itelachse ¢ Durchmesser
2 2 2 2 2 0
I=m'M I=m'r7 I=m'27r I=m'r7 >_
12 2 PN 5 4 | W

PEINN LS

9y ~_ - -

I | ™ | SARN

>y Lo Y =2
SR So” ‘L M
. L ~L- |

9. Wenn eine Last am Ende des Hebels befestigt ist . Sou-T
9 10. Getriebeilibersetzung e E
(A) Anzahl der Zahne = a m
1T]
1. Massentragheitsmoment Is der -

Wellenrotation (B) ermitteln.
ar’ ) 2. Ersetzen Sie dann das

=mi- -+ m2-a” + K - . .

_ I ) ‘1 3 e i Massentragheitsmoment Is um die Welle (A)
= (Beispiel) Siehe 7, wenn die Form von durch I 7))
[ >y m: kugelférmig ist. ' L
S J 2 | In= a 2-I |

e K=m. 55 s ) =)l

o
I
Belastungsart n
- 1T]
-l
Belastungsart
Statische Last: Ts Widerstandslast: Tf Trage Last: Ta

Nur Betétigungskraft ist erforderlich (z. B. zum Klemmen) | Die Erdanziehung oder die Reibkraft wird in Drehrichtung angewandt. Last mit Tragheitsmoment drehen. w
Die Erdanziehung wird angewandt.  Die Reibkraft wird angewandt. Drehpunkt und Schwerpunkt der  Die Schwenkachse I
o~ Last sind konzentrisch. ist vertikal (auf- und L_llJ

L SN abwarts). , ~.

7 - -

-

S

o
Ll
-l
Ts=F.L Die Erdanziehungwirdin ~ Die Reibkraft wird in Ta=1-0-2 7/360
. Drehrichtung angewandt. Drehrichtung angewandt. Ta=1-v-0,0175
Ts: statische Last [Nm] 9ang gang ( @ ) b
Tf=m-.g-L Tf=u-m-g-L . ©
F : Klemmkraft [N] ) Ta: tréage Last [Nm] -
L : Abstand vom Rotationsmittelpunkt | T1: Widerstandslast [Nm] I : Massentragheitsmoment [kg-m?2] 8
zur Spannstelle [m] m: bewegte Masge (kal o : Winkelbeschleunigung/-verzégerung [°/s?] <
g : Erdbeschleunigung 9,8 [m/s2] o : Winkelgeschwindigkeit [°/s] -
L : Abstand vom Rotationsmittelpunkt zum Punkt
der Anwendung der Erdanziehung oder Reibkraft [m]
u : Reibungskoeffizient 5
Erforderliches Drehmoment: T =Ts Erforderliches Drehmoment: T = Tf x 1,5%1 Erforderliches Drehmoment: T = Ta x 1,5%1 g
» Widerstandslast: Die Erdanziehung oder die Reibkraft wird in o Keine Widerstandslast: weder Erdanziehung noch Reibkraft wirken auf die Rotationsrichtung ein. =
Drehrichtung angewandt. Beispiel 1) Die Schwenkachse ist vertikal (auf- und abwarts).
Beispiel 1) Die Schwenkachse ist horizontal (seitlich), und der Rotationsmittelpunkt Beispiel 2) Die Schwenkachse ist horizontal (seitlich), und der
sowie der Lastschwerpunkt sind nicht konzentrisch. Rotationsmittelpunkt sowie der Lastschwerpunkt sind konzentrisch.
Beispiel 2) Die Last bewegt sich, indem sie auf dem Boden gleitet. # Das bendtigte Drehnmoment ist nur eine trage Last. T=Tax 1,5

= Die Summe aus Widerstandslast und trager Last ergibt

das erforderliche Drehmoment. T = (Tf + Ta) x 1,5 1 Um die Geschwindigkeit anzupassen, ist eine Spanne fir Tf und Ta erforderlich.
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Serie

LER

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Massentragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/-verzogerung

Effektives Drehmoment—Winkelgeschwindigkeit

LER50 LERS50

0,14 J ‘ L l 12

0,12 LERO50EK i _
. Hohes Anzugsdrehmoment § 10 Soy
& .
g 010 = " LERCJS0EK
(=2 ’ .. i3
< £ 8 T Hohes Anzugsdrehmoment
- [0} Y
€ 0,08 g b
:IE.) E — \‘
o < 6 .
5 0,06 a \
£ 8 A
© 0,04 LEROSO0EJ g N
s 7 Grundausfiihrung N ) R
c — .
5 g, > LERCIS0EJ |
g 002 N Grundausfiihrung
s :

0,00 0 :

100 1000 10000 0 100 200 300 400 500
Winkelbeschleunigung/-verzégerung:  [°/s?] Winkelgeschwindigkeit: w [°/s]

Zulassige Last

(a) I

lo

Zulassige Radiallast [N] 20l igelSehieb ot ] Zulassiges Moment [Nm]
GroBe @ (B)
Grundausfiihrung | Hochprézisionsausfiihrung G{lj',m‘és H°:Ssp,ﬁfr'j'n°;s Grundausfilhrung | Hochprazisionsausfiirung | Grundausfiihrung | Hochprazisionsausfiihrung
50 314 378 296 398 517 9,7 12,0

Schlittenabweichung (Referenzwert)

Genauigkeit der Ablenkung: Verschiebung bei 180° Rotation (Fiihrung)

» Verstellung in Punkt A, wenn eine Last auf den Punkt A
in 100 mm Entfernung vom Rotationsmittelpunkt
aufgebracht wird.

Ablenkung auf der
Tischoberseite

100
Last
= A Ablenkung auf
_____ — ; der
= o §’ { TischauBenflache
3
g
¢ ) i
LERC50 o]
}\ // Messteil LER (Grundausfiihrung) | LERH (Hochprazisionsausfiihrung)
S
N4 Ablenkung auf der
200 ,&\:‘”ﬂ\\\'\\ / Tischoberseite 0.1 0,03
&:,\é/ Ablenkung auf der 01 0.03
%“\// TischauBenflache ' ,
$/
= /
€ 150 4
T i
£ 120 |
2 =
B h‘ razision’ austonrung)
cnp
E£RH50 (HO
=
0 20 40 60 80 100 120
Last [N]
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Batterieloser Absolut-Encoder

Elektrischer Schwenkantrieb

Serie LER Lerso

Bestellschliissel

C € 2R Gons

« Siehe Seite 182 ff. fir Detalils.

LER

90

-R1

CD17T

0 Schwenkantriebgenauigkeit

E
006

Grundausfiihrung

O Grose
|

50

H

Hochpréazisionsausfiihrung

6 Max. Drehmoment [N-m]

K
© o0

6 Motorausfiihrung

0

Fir ndhere Angaben zu den
Controllern siehe folgende Seite.

Symbol

Typ

Kompatible Controller/Treiber

E

Schrittmotor 24VDC
Batterieloser Absolut-Encoder

JXC51 JXCP1  JXCEF
JXC61 JXCD1  JXCO9F
JXCEH1 JXCL1  JXCPF
JXCO1 JXCM1  JXCLF

@ schwenkwinkel [°]

K Hohes Drehmoment 10 — 320
J Grundausfiihrung 6,6 2 Externer Anschlag: 180
8 Externer Anschlag: 90
6 Motorkabel-Eingang 0 Antriebskabelldnge
Grundausfiihrung (Eingang auf der rechten Seite) Robotikkabel [m]
. — Ohne R8 81
R1 1,5 RA 101
— R3 3 RB 15%1
Q R5 5 RC 201
Eingang auf der oo ool
linken Seite (@’o
L
159
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Batterieloser Absolut-Encoder .
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

O

SVC

9 Controller
— ohne Controller
cfl Mit Controller ff
...................................... wl
: -l
------ ~-C|D|1(7]|T
Schnittstelle (Eingang/Ausgangll 1 | ¢ Kommunikationsstecker, 1/0-Kabel* o
Kommunikationsprotokoll) Montage Symbol Ausflihrung Verwendbare Schnittstelle ™
Anzahl der Achsen 7 Schraubmontage G Ohne Stecker / Kabel — H
Symbo Typ Mit STO 82 DIN-Schiene S Gerader Kommunikationsstecker DeviceNet™
Standard|Sicherheits- T | T-Verzweigungs-Kommunikationsstecker | CC-Link Vers. 1,10
5 Paralleleilngang (NPN)| @ Anzahl der Achsen ; I/Icl)é}-(}?:t?(lel(zésmn)]) Paralleleingang (NPN)
6 | Paralleleingang (PNP)| @ Symbol[ Anzahl der Achsen | Spezifikation 5 /O-Kabel (5 m) Paralleleingang (PNP) | | s
5 Etﬁthzrct/?l;rm : : 1 1 Achse Standard IiIJ
erNe ’ ’ ’
Mit STO Sicherheits-
P| PROFINET | ® | ® F | 1Adse | ™ ifunion
D | DeviceNet® [ ]
L 10-Link [ ] [ ]
M CC-Link [ ] O
>
-
#1 Fertigung auf Bestellung *3 Wahlen Sie ,—“ fur alle Modelle auBer DeviceNet™, CC-Link oder
«2 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte separat bestellen. Paralleleingang.
Wahlen Sie ,—*, ,S" oder , T“ fur DeviceNet™ oder CC-Link.
Wéhlen Sie ,—, ,1%, ,3“ oder ,5" fir den Paralleleingang. T
>
(2}
L
-l
A\ Achtung Antrieb und Controller werden als Paket verkauft.
[ID(?:-ISI\C/)II\‘/fOKLT%rPrﬁgtUKt%e durch Kombination des elektrischen Antriebs Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller
I - I wu u 1 I Il I : H
der Serie LEF und des Controllers der Serie JXC getestet. unci Antn_eb korrekt ist. [72)
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des Kunden und von der <Prufen Sie vor der Verwendung folgende Punkte> . L
Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus (D Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. -~
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile Diese Nummer muss mit der des Controllers dibereinstimmen.
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen (2 Uberpriifen Sie, ob die Parallele /0-Konfiguration ——
integriert sind. Daher muss der Kunde die Er_fiJIIung der EMV—RiﬂchtIini? fir das Ubereinstimmt (NPN oder PNP). .-
Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen tberprafen. | | T e T
[VorsichtsmaBnahmen in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen] LERSOEK.Z P ‘Iﬂ
Wenn die JXC-Serie in Kombination mit dem batterielosen Absolut-En- -1 mn |
coder verwendet werden soll, verwenden Sie einen Controller der Version . @
V3.4 oder S3.4 oder héher. Fir Details siehe Seiten 179 und 180. ©) -
[UL-Zertifizierung] \ J
Die Controller der Serie JXC, die in Kombination mit elektrischen * Siehe Betriebsanleitung flir die Verwendung dieser Produkte. %
Antrieben eingesetzt werden, sind UL-zertifiziert. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen. w
-l
Schritt- | EtherCAT® E;'E’CAT@ mt | EtherNet/ Elti?es’T':)e”'P'” PROFINET g?ggf:;h’g:}s Device- | 10-Link ch;}2‘;’:‘£§° CC-Link
d?ten- Direktein- | gt Te IP_TM . Sicherheits- Direktein- | 7oy Ngt"" . Direktein- | ojjnytion | Direktein- o
Eingabe gangstyp | funktion Direktein- | Teilfunktion gangstyp Direktein- | gangstyp gangstyp ITT]
gangstyp | gangstyp : |
Ausfiih- I '
rung ‘i | -
: ©
mm -
3]
) . MK
- ] iZ /] 7] 4 o -
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 | JXCEF | JXC91 JXC9F | JXCP1 | JXCPF | JXCD1 JXCL1 JXCLF | JXCM1 5
® ™ . ik Mirakta . O
Paraligl- |EETCAT®| EMrCAT® | ooy cyp | ENEMNUP™ | poneer | PROFINET | peicenerm | 1O-Link |(inkDiengay | CC-Link | | 52
Merkmale /o Direktein- | Direlteigang mit STO Direkisingan Diekteingang mit STO Direkisingan Diekteingang mi STO Direkisingan Direktein- | nitST0Schetefs- | Direktein- =
gang Sichernefs Teifunkion 93nG | gtutis Tardin 93nG | gtutis Terdin gang gang Teifunkfion gang
Kompatibler Motor Batterieloser Absolut-Encoder (Schrittmotor 24 VDC)
Max. Anzahl der
Schrittdaten 64 Punkte
Versorgungsspannung 24 VDC
Details auf Seite 165 | 172
160




Serie LER
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Technische Daten

Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Modell LEROJ50EK | LEROJ50EJ
Schwenkwinkel [°] 320
Steigung [°] 7,5 12
Max. Drehmoment [Nm] 10 6,6
o»| Max. Schubmoment 40 bis 50 % [Nm#' +% 4,0 bis 5,0 2,6 bis 3,3
=
LECP6/LECP1/
=
E|M | ECPMJIXCO 013 0,05
i3 | Massentrighets- LECPA
7] m2]:2 %3]
3 moment [kg-m?] JXCOI3 0,10 0,04
E Winkelgeschwindigkeit [*/s]+2 *3 20 bis 280 30 bis 420
& | Schubgeschwindigkeit [°/s] 20 30
@ Max. Winkelbeschleunigung/-verzogerung [‘/s7)*2 3000
o - Grundausfiihrung +0,2
: Splel [ ] Hochprazisions-
é ausfithrung 10, 1
@ | Positionierwieder- | Grundausfihung +0,05
O | holgenauigkeit [°] Hochprazisions- +0,03
= )
2 Grundausfihrung Max. 0,3
S | Umkehrspiel [°]*4 —— 2
3 el oo Max. 0.2
S | StoB-/Vibrationsfestigkeit [m/s?]*5 150/30
@
‘€ | Funktionsweise Schneckengetriebe + Antriebsriemen
=
5 Max. Schaltfrequenz [Zyklen/min] 60
= Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
#1 Die Genauigkeit der Schubkraft fr LER50 betragt: +20 % (F.S.). Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] Max. 90 (keine Kondensation)
2 Die Winkelbeschleunigung, die Winkelverzégerung und die Grundausfin Py
Winkelgeschwindigkeit kénnen aufgrund von Schwankungen Gewicht [kg] runcausiurung )
des Massentragheitsmoments schwanken. Hochprézisions- 2,4
Prifen Sie dies anhand der Diagramme = -2/
,Massentragheitsmoment—Winkelbeschleunigung/ S . 180
-verzdgerung, effektives Drehmoment— '§ Sochwenkwmkel Arm (1 Stk.)
Winkelgeschwindigkeit* auf Seite 157. 5 [’1 -3/ 90
=3 Geschwindigkeit und Schubkraft kdnnen je nach Kabellange, | g Arm (2 Stk.)
Last und Montagebedingungen usw. variieren. Wenn die 2 | Wiederholgenauigkeit am Ende [*)/mit
Kabellange 5 m tberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m bis zu | & | ext Anschl 0,01
exiernem Anschiag
10 % ab. (Bei 15 m: reduziert um bis zu 20 %) % Einstellbereich des ext Anschlads [
+4 Ein Richtwert zur Fehlerkorrektur im Umkehrbetrieb E instellbereich des externen Anschiags ['] 2
«5 StoBfestigkeit: Beim Testen des Antriebs mittels Fallversuch | g 2lexterner | Grundausfihrung 2,5
in axiale Richtung und senkrechte Richtung zur = . Arm (1 Stk.) | vomrazsonsain
Gewindespindel ist keine Fehlfunktion aufgetreten. (Der .E:=‘ Gewicht | 2,7
Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) 2 |kl 3fexterner | Grundausfihrung 2,6
Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktion im versuch von 45 2 Arm (1 Stk.) | Hechpridsionsausinrg 2.8
bis 2000 Hz. Der Fallversuch wurde sowohl in axialer als —
auch in vertikaler Richtung zur Gewindespindel durchgefiinrt. | & | MotorgréBe 042
(Der Versuch erfolgte mit dem Antrieb in Startphase.) £ | Motorausfiihrung Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder
+6 Die maximale Leistungsaufnahme (einschlieBlich Controller) |5 -
gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist. & | Encoder Batterieloser Absolut-Encoder
Dieser \éV?rt kagn fir die Wahl der Spannungsversorgung ";’ Versorgungsspannung [V] 24 VDC =10 %
erwendet werden. =
v v & | Leistungsaufnahme [W]+6 Max. Leistung 57
Schwenkwinkel-Bereich des Schlittens
Externer Anschlag: 180° Externer Anschlag: 90°

Markierung der
Ausgangsposition

ubende [Endlage der Einstellbereich der Hubbegrenzungsschraube  Einstellbereich der Hubbegrenzungsschraube

Riickkehr zur Ausgangsposition]®
Bohrung fiir

o,

<L
Naerng b Ausgargsostion

den Dilbel 2 i i
+
o Foe
*2 = R —
Endlage der e &
Riickkehr zur *
o
. $

%2 #2 %3
Endlage der Rickkehr zur Ausgangsposiion  Endlage der Rickkeh zur Ausgangspostion

+ Die Abbildungen zeigen die Ausgangsposition des jeweiligen Antriebs.
+1 Bereich, innerhalb dessen der Schlitten sich bewegen kann, wenn dieser zuriick zur Ausgangsposition verféhrt.
Stellen Sie sicher, dass am Schlitten angebrachte Werkstlicke die anderen Werkstiicke oder Anlagenteile im Umfeld des Schlittens nicht behindern
+2 Position nach der Ruckkehr zur Ausgangsposition. Die Position variiert je nachdem, ob ein externer Anschlag vorhanden ist.
+3 Der Wertin[ ] zeigt an, wenn die Referenzierrichtung geadndert wurde
SMC
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Batterieloser Absolut-Encoder
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LE R

Konstruktion
- - m
Ausfliihrung mit externem Anschlag I'u']
-l
(=TT —7T) T
| L
i = - -l
T~
@\ . \ (% / -
H L o
H -l
@ | _
T f
i / ya o
— N >
( L_J ] _I
¥ d o &
I
&
Grundausfiihrung Hochpréazisionsausfiihrung I-_IIJ
L
[y
il Y (2]
- i L
- J
I z
] o
-l
Stiickliste Stiickliste
Nr. Beschreibung Material Anm. Nr. Beschreibung Material Anm. LL
1 |Gehéuse Aluminiumlegierung Eloxiert 22 | Tabelle Aluminiumlegierung Eloxiert E
2 | Seitenplatte A Aluminiumlegierung Eloxiert 23 |Arm Kohlenstoffstahl | Warmebehandlung + chemisch vernickelt -l
3 | Seitenplatte B Aluminiumlegierung Eloxiert 24 | Halter Aluminiumlegierung Eloxiert
4 | Schneckenschraube Rostfreier Stahl | Wamebehandlung + Sonderbehandlung 25 | Hubbegrenzungsschraube | Kohlenstoffstahl | Warmebehandlung + chromatiert
5 | Schneckenrad Rostfreier Stahl | Wamebehandlung + Sonderbehandlung
6 | Lager-Abdeckung Aluminiumlegierung Eloxiert E
7 |Tabelle Aluminiumlegierung |
8 | Verbindung Rostfreier Stahl
9 | Lagerhalter Legierter Stahl
10 | Lager Anschlag Legierter Stahl 5
11 | Ausgangsposition-Schraube | Kohlenstoffstahl -
12 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung 8
13 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung §
14 | Eingegossenes Kabel NBR
15 | Motorplatte Kohlenstoffstahl
Grundaus- Rillenku- -
fiihrung gellager []
16 - — o
Hochprézisions- | Spezial-
ausfiihrung Kugellager §
17 | Rillenkugellager —
18 | Rillenkugellager —
19 | Rillenkugellager —
20 | Riemen —
21 | Motor —

svC 102
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Serie LER
Schrittmotor 24 VDC, batterieloser Absolut-Encoder

Abmessungen

LERO50EC] (Schwenkwinkel: 320°)

163

~ 230 (Motorkabeleingang: Eingang linke Seite)

= 240 (Motorkabeleingang: Grundausfiihrung)

= 1

5H8 (*2°) Tiefe 5,5

2xM10x1,5x20

1

igkeit=2

Effekive Lange der Genaui

Effektive Lange der Genauigkeit

6xM6x1,0x10

450

85

%

2 x Senkungsdurchmesser @ 14/

Tiefe 8,5

=~ 230 (Motorkabeleingang: Eingang linke Seite)

) Tiefe 5,5

40,018
0

PO o
/
2 |30
@ 76h8 (S0ss )
0 74h8 (-(n)‘msz Markierung der Ausgangsposition
©35H8 (5°) Handhilfsbetatigungsschraube o =
@ 20 (durchgehend) - T
|
R
114,2 o
133 ©
G
% Abmessungen [mm]
3 Modell | H1 | H2
LER50 16 55
LERH50 | 26 | 155
2 x @ 8,5durchgehend)
% & LERO50E-2 (Schwenkwinkel: 180°)
=~ 240 (Motorkabeleingang: Grundausfihrung) LERDSOE-3 (SChwen kWinkel . 900)

= ] &

5H8 (

2xM10x1,5x20

22O ©

N

[

=2

1

l

ey

Effektive Lange der Genauigkeit

Effektive Lange der Genauigkeit

6xM6x1,0x10

T 2 |30 g
2 76n8 ('§‘°°5L Handhilfsbetatigungschraube
D74h8 (S0i) (Beidseitig)
@ 35H8 (*3°*) © ©
@ 20 (durchgehend) NS sl T
1 =S N = (oo mmmmm
wii g “ERE:
' 5| [3\]
j S, I
' 114,2 .
127 133 S
152

@]
©

2 x M8 x 1,25 (Hubbegrenzungsschraube)

57

5 2
52\

22
-

56

Abmessungen [mm]
Modell | H1 | H2 | H3

85

LER50 16 551|155

LERH50 | 26 | 155 | 25,5

Nicht verwendbar fiir die 180°-Spezifikation (LERCI50-2)

90
T

2 x Senkungsdurchmesserd 14,
Tiefe 8,5
2 x @ 8,5 (durchgehend)

SVC
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Controller

Serie JXCL] C€ M

+ Siehe Seite 182 ff. fiir Details.

Schrittdaten-Eingabe

Schrittmotor 24 VDG, batterieloser Absolut-Encoder W

Serie JXC51/61

S.172

serie JXCL

EtherCAT Ethen'et/IP

Device\'et

Sicherheitshinweise in Bezug auf die unterschiedlichen Controller-Versionen
SMC 164
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Controller
(Ausfuhrung Schrittdaten-Eingabe) ¢ ¢ .

Serie JXC 51/61

Bestellschliissel

+ For details, refer bis page 182 and onwards.

0 Parallel-l/0-Ausfiihrung 9 Montage

JXC(5/1|7]|1
Y

© 1/0-Kabellinge [m]

o

Q Bestell-Nr. Antrieb

5 NPN 7 Schraubmontage — Ohne
6 PNP 81 DIN-Schiene 1 1,5
#1 Die DIN-Schiene ist nicht 3 3
enthalten. 5 5

Bestellen Sie sie separat.
(Siehe Seite 166.)

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEFS25B-100 fir das Modell

LEFS25B-100B-R1L1] ein.

BC

| Unbeschriebener Controller*!

+1 Erfordert eine spezielle Software (JXC-BCW)

und Antrieb korrekt ist.

Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem
der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller

<Priifen Sie vor der Verwendung folgende Punkte>

@ Uberprifen Sie die Modellnummer auf dem
Typenschild des Antrigbs. Diese Nummer muss
mit der des Controllers tbereinstimmen.

@ Uberpriffen Sie, ob die I/0-Konfiguration

N

( LEFS25EA—400

-

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene
Controller (JXCU1LIU-BC)

inen unbeschriebenen Controller kann der Kunde

mit Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er

kombiniert und verwendet werden soll.

Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware

fir unbeschriebene Controller (JXC-BCW).

* Die verwendbare BaugréBe der elektrischen
Antriebe/Zylinder ist abhangig von der
Versionsnummer des Controllers.

o Auf den Seiten 179 und 180 erfahren Sie, wie
Ubereinstimmt (NPN oder PNP). @) é} Sie die Version des Controllers und die
GroBe des Antriebs bestimmen konnen.
¢ Die spezielle Software (JXC-BCW) steht
auf unserer Website zum Download bereit.
o Zur Verwendung dieser Software missen ein spezi-
elles Kommunikationskabel (JXC-W2A-C) und das
USB-Kabel (LEC-W2-U) separat bestellt werden.
SMC-Website
https://www.smc.eu
J
Technische Daten
JXC51
Modell JXC61
Kompatibler Motor Schrittmotor (24 VDC)
Stromversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC =10 %
Stromaufnahme (Controller) Max. 100 mA

Kompatibler Encoder

Inkremental, Batterielosem Absolut-Encoder

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgénge (Optokoppler)

Serielle Kommunikation

RS485 (nur fur LEC-T1 und JXC-W2)

Datenspeicherung

EEPROM

Statusanzeige

PWR, ALM

Lange Antriebskabel [m]

Antriebskabel: max. 20

Kiihisystem

Luftkiihlung durch natirliche Konvektion

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 55°C (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

Zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)

#1 Fir die Serien LEY40 und LEYG40 gilt: Wenn

die vertikale Last groBer ist als das unten
angegebene Gewicht, verwenden Sie den
Controller bei einer Umgebungstemperatur
von max. 40 °C.

Serie Gewicht Serie Gewicht
[kg] [kgl
LEY40CJEA 9 LEYG40[JEA 7
LEY40CEB 19 LEYG40[]JEB 17
LEY40LIEC 38 LEYG40[IEC 36
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Montageanweisung
a) Schraubenbefestigung (JXCLI17[1-]) b) DIN-Schienenmontage (JXC[18[]-[]) »
(Montage mit zwei M4-Schrauben) (Montage auf DIN-Schiene) h
-l
DIN-Schiene ist verriegelt.
Erdungskabel Erdungskabel E:gg?gs-
Befestigungsrichtung:> 3 ””3 3””3 lr”ii E
l | 1 | V|
: P! Coor =
1 ow I
: ! ! Schiene b
1 l ‘ | R
| | | | C | W
l il | 1k | -l
| oo o (0]
| ﬂl 1 ;[1 Lo
l | 1 | D] W
! o A
' - L' | T
iqungsti N o ? A~
Befestigungsrichtung :> T A L o
11}
-l
ﬁ DIN-Schienen-Anbausatz
Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehangt und
zur Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben. ‘Iﬂ
-l
= Wird die Serie LE in der BaugréBe 25 oder groBer verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.
I
(72}
4
DIN-Schiene L
12,5 5,25 7,5
AXT100-DR-[] (Aostan)
# Fur O, eine Nummer aus der Zeile ,Nr* der nachstehenden Tabelle eingeben. P N R R N R R o B B If
Siehe MaBzeichnungen auf Seite 167 fir Befestigungsdimensionen. R s s i i i o RS w
@ -
1,25
L-MaB [mm] - -
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855 | 98 |110,5| 123 |1355| 148 |160,5| 173 |185,5| 198 |210,5| 223 |235,5| 248 |260,5 E
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 ail 32 33 34 35 36 37 38 39 40 -
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |335,5| 348 |360,5| 373 [3855| 398 |410,5| 423 |4355| 448 |460,5| 473 |4855| 498 |510,5

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

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an den Controller mit Schraubmontage montiert werden.
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Serie JXC51/61

Abmessungen
_—
66 35
J4,5
L Fir Gehausemontage 31
Fiir Gehausemontage
(Schraubmontage)
g ;
————f ]
© 1= Label mit
N e _5 kompatibler
< Q| = Antriebsbe-
© £l o .
3 L@ zeichnung
ol Z — =
==
o o
— (0]
| T
IS | O o - .
[P D C - -
Y. 25 -- --
3| 3| g ¢ =
} gl o 2| 2 3
] 8 € SBEERAE S
J 5| 2
> - -
Fi 2l 5 - -
i (0] [ - -
! [ [0
- | 0
H 0l 9
a8
#*AufDIN- 2| §
Schiene § {",)
i (35 mm) o —
) , 2 g
N J montierbar 2| &
1 ol B g
~| - i B
(91.7) e
17,3
4,5
Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX 05 1/ 6 1

Verdrahtungsbeispiel

Paralleler IlO-Anscthss‘

Elektrisches Schaltschema
JXC51C1C1-C1 (NPN)

# Verwenden Sie fir den Anschluss einer SPS an den parallelen 1/0-Eingang das 1/0-Kabel (LEC-CN5-[).
= Die Verdrahtung ist je nach paralleler I/O-Ausflihrung unterschiedlich (NPN oder PNP).

JXC6100-C1 (PNP)

24-VDC fiir I/ 24-VDC fur I/
CN5 O-Signale CN5 O-Signale
COM+ | Al ———9—{— COM+ | A1 {
COM- A2 COM- A2
INO A3 — INO A3 |
INT A4 — IN1 A4 k/—‘
IN2 A5 — IN2 A5 k/—‘
IN3 A6 — IN3 A6 */—‘
IN4 A7 — IN4 A7 k/—‘
IN5 A8 — IN5 A8 */—‘
SETUP | A9 [— SETUP | A9 */—‘
HOLD | A10 — HOLD | A10 */—‘
DRIVE | Al1 — DRIVE | A11 k/—‘
RESET | A12 — RESET | A12 k/_‘
SVON | A13 [— SVON | A13 */—‘
outo | Bi outo | 81 &=t
OUT1 B2 OUT1 B2 Last
out2 | B3 out2 | B3 [Last}
ouT3 | B4 ouT3 | B4 Last
ouT4 B5 Last OuT4 B5 Last
outs | Bs outs | Be Last
BUSY | B7 BUSY | B7 Last
AREA | B8 AREA | B8 Last
SETON | B9 Last SETON | B9 Last
INP | B10 INP | B10 [Cast}
SVRE B11 Last SVRE B11 Last
*ESTOP | B12 +ESTOP | B12 Last
*ALARM | B1S [—last *ALARM | B13 [Last]
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss der 24 V-Spannungsversorgung fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5| Ausgabe der Schrittdaten-Nummer wéahrend des Betriebs
COM- Anschluss Masse fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
INO bis IN5 _ Schrittdaten ents;_)rechend Bi_t-Ngmmer. _ AREA Ausgabe innnerhalb des Ausgabeeinstellbereichs der Schrittdaten
(Der Eingangsbefehl erfolgt in der Kombination von INO bis 5) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Referenzposition
SETUP Befehl fur Referenzfahrt INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft
HOLD Der Betrieb wird voriibergehend angehalten (Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Vorschub abgeschlossen sind.)
DRIVE Befehl zum Verfahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs =*ESTOP*! keine Ausgabe bei EMG-Stopp-Befehl
SVON Befehl Servo ON +*ALARM*1 keine Ausgabe bei Alarm

O

=1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
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Serie JXC51/61

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fiir Positionierung

Mit 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 fiir diesen Betrieb sind unten
angegeben.

Geschwindigkeit

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition. Wenn er
diese Position erreicht hat, startet er den Schubbetrieb mit der Kraft,
die unterhalb des Kraft-Einstellwertes liegt. oder weniger zu schieben.
Das folgende Diagramm zeigt die Einstellparameter und den Betrieb.

Die Einstellparameter und Einstellwerte fir diesen Betrieb sind unten angegeben.

Geschwindigkeit

Schrittdaten (Positionierung)

Acceleration

Deceleration

Speed

INP-Ausgang | ON

In Position

OFF

[ON |

©: mussen eingestellt werden.

O: mussen den Anforderung
entsprechend eingestellt werden
—: Einstellung ist nicht erforderlich

Speed
Schubgeschwindigket

Schubkraft

Trigger LV

Acceleration

Deceleration

Kraft

Position

In Position

l—l

INP-Ausgang | ON

Schrittdaten (Schubbetrieb)

OFF

o ]

©: missen eingestellt werden.
O : mussen den anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

Notwen- . Notwen- :
dgheit Element Details dge Element Details
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position © | Movement MOD Sie "Absolue" ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen sie "Relative" ein. erforderlich, stellen sie "Relative" ein.
© | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Verfahrgeschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je hdher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
. Verzégerungsparameter, je héher der ) Verzégerungsparameter, je héher der
O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb. O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt der Antrieb.
Einstellwert 0 Das Schubverhaltnis wird definiert.
© | Pushing Force (Werden Werte von 1 bis 100 eingestellt, wechselt © | Pushing Force Der Einstellbereich variiert je nach
der Antrieb zu Schub-Betrieb.) ¢ gewahltem elektrischen Antrieb. Siehe
— [ Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal
. P - einschaltet. Das INP-Ausgangssignal
O | Positioning Force Max. Drehmgment_wahrend des Posnllonlerbetrlebs o | Trigger Lv schaltet sich ein, wenn die erzeugte Kraft
(keine spezifische Anderung erforderlich.) 99 den Wert berschreitet. Der Schwellenwert
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal darf max. dem Wert der Schubkraft
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet. entsprechen.
: ; : Schubgeschwindigkeit
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal s R )
einschgalte%. Sobald der Antrigb dgen [?n Wird die Geschwindigkeit auf einen hoghen Wert
Position]-bereich erreicht, schaltet sich das eingestellt, kann es, aufgfrund vo? StoBkréften )
- INP-Ausaanassianal ein. (Das Andern des ) verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
O | In Position Nafan;sgvertges :gt hierlnic(ht notwendig.) O | Pushing Speed Beschadigung des elektrischen Antriebes und des
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals Werkstiickes kommen. Stellen Sie diese Werte
vor Abschluss des Betriebes erforderlich demlentspreclhend n|edr|gerle|n. Siehe )
ist, erhdhen Sie den Wert. Betriebsanleitung des elektrischen Antriebs.
O | Positioning Force Max. Drehmoment wéhrend des Positionierbetriebs
g (keine spezifische Anderung erforderlich.)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areat, Area 2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wahrend des Schubs. Ubersteigt
der Verfahrweg diese Einstellung, kommt es
© | In Position auch ohne Schub zum StopS. Wird der
Verfahrweg Uberschritten, schaltet sich das
INP-Ausgangssignal nicht ein.
169
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Controller (Schrittdaten-Eingabe) Serie JX C5 1/ 6 1

Signal-Tabelle
I
Riickkehr zur Ausgangsposition (Referenzfahrt) »
(18
24V
Spannungsversorgun Ll
panningsyerseraung_| ov |
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP | E
ON u
BUSY -
OFF
SVRE
>
SETON L_IIJ
Ausgang
INP 4
*ALARM i “‘ 0]
L o
«ESTOP P H
Geschwindigkeit :: 0 mm/s T
) . >
Riickkehr zur Ausgangsposition ! \ (7))
T N 1T}
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter | -
1 befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. E
+ ,+ALARM* und ,xESTOP* werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
(72}
............... . w
1 Lesen der i i Lesen der =l
Positionierbetrieb i Schritdatennummer 1 Schubbetrieb j Schritidatennummer 3
poniEey o oeenuopetneo. e
ON ON
i IN / ________________ - OFF . IN él ________________ - OFF
Eingang T i Ausgabe der ! Eingang T i Ausgabe der ! T
DRIVE min. l-=]: Schrittdatennummeri| DRIVE min. || ! Schrittdatennummer; (7))
sl —— = . Aoooooo oo oo w
=) = g -l
{ ON H ON
ouT H 4 ouT i
2 OFF F/ OFF
Ausgang | BUSY : Ausgang | BUSY w
. P— I
INP i . INP F H
Geschwindigkeit o mms N —\_ P
Positionierbetrieb |} Geschwindigkeit Schubbetrieb —'——:, g 0 mm/s -
o e e H [ e m e m e e ' I . L
E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereiches ,In Position“ der Parameter E 1 Ubersteigt die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert (Trigger i -~
1 befindet, wird INP eingeschaltet, ansonsten bleibt es ausgeschaltet. ! i LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet. !
S | e —————— 1

*

,OUT“ wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE® von ON auf OFF andert.
Fur ndhere Angaben zum Controller fiir die Serie LEM siehe Betriebsanleitung.

—
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich ,DRIVE* oder ,RESET* ©
oder ,,*ESTOP*“ schatet sich aus, alle ,OUT“-Ausgénge sind ausgeschaltet.) :‘_,

O

HOLD Reset | Alarmreset | §

. | N [ N
Eingang | HOLD I © Eingang | RESET I ©
————— OFF OFF
-
ON ON O
Ausgan BUSY ouT
usgang —_— OFF A —_— .r"‘ OFF §<)
usgang i
1 1
*ALARM i ON -
__________ —— OFF
Geschwindigkeit 0 mm/s E_@la}r_r[l_a_ufj ;' ‘\
HOLD wéhrend des Betriebs E' Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von ;
]
1
1.

OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden.

« ,+ALARM" wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Z5S\VC 170

# Wenn sich der Antrieb im Positionsbereich befindet, stoppt er auch dann
nicht, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.



Serie JXC51/61

Optionen

B Kommunikationskabel fiir Controller-Einstellung

© Kommunikationskabel JXC-W2A-C

]

51 3000

32

= Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

@® USB-Kabel LEC-W2-U

== = D

300
© Controller-Einstellset JXC-W2A

Set bestehend aus einem Kommunikationskabel (JXC-W2A-C)
und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

<Controller-Software/USB-Treiber>

¢ Controller-Software

* USB-Treiber

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

Systemvoraussetzungen Hardware

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

# Der Spannungsversorgungsst

ecker ist Zubehor

<Verwendbare KabelgréBe> AWG20 (0,5
mm?2), AuBendurchmesser max. 2,0 mm

1610 ) c24

vV @ ov

®®® @ m24v (B N.C.

Belegung Spannungsversorgung

® EMG (8 LKRLS

Klemmen-

bezeichnung Funktion

Details

ov Versorgung ()

Gemeinsame M24V-Kemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme/

LKRLS-Klemme sind ge

meinsam (-)

M 24V |Spannungsversorgung Motor (+)

Spannungsversorgun

g Motor (+)

C 24V | Spannungsversorgung Controller (+)

Spannungsversorgung Controller (+)

EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe

LK RLS Entriegelung (+)

Positive Spannung fiir Entriegelung

B Teaching Box

Frelgabeschalter |

LEC_T1 _3E|_G_ Optlon

Teaching Boxl

Kabellénge [m]

0Ss Windows®7, Windows®8.1, Windows®10 L3 ] 3 l
Kommunikations- .
schnittstelle USB 1.1 oder USB 2.0-Anschliisse Spracheinstellunge
Anzeige 1024 x 768 oder héher J Japanisch

# Windows®7, Windows®8.1 und Windows®10 sind registrierte E Englisch

Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

300

% Fr den Anschluss der Teaching Box (LEC-T1-3LJGLJ) oder des Controller-
Einstellsets (LEC-W2A-C) an den Controller wird ein Adapterkabel benétigt

HI/O-Kabel

Controller-Seite
—

+ Die angezeigte Sprache kann zwischen

ﬂ. |
EH'. Stopp-
S Y\ schalter
|=- &

1}

Freigabeschalter

Ohne

S | Ausgestattet

mit Freigabeschalter

+ Verriegelungsschalter fir JOG-

und Priffunktion

Englisch oder Japanisch gewechselt werden. ¢

» Stoppschalter

@ Ausgestattet mit Stoppschalter ‘

Technische Daten

Element

Beschreib

ung

Schalter

Stoppschalter, Schalter zum Aktivieren (Option)

Lange Antriebskabel [m]

3

Schutzart

IP64 (auBer Stecker)

Betriebstemperaturbereich [°C]

5 bis 50

Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]

Max. 90 (keine Kol

ndensation)

Gewicht [g]

350 (auBer Kabel)

SPS-Seite

LEC-CN5- _ (Bseqrg)
> Al Bl A1
" Q :
Kabellénge (L) [m] = ‘43 A13
QN
1 1.5 o B1
3 3 144 | L BI3 @13 A3
5 5
Belegung Aderfarbe Pup K- Punktfarbe Belegung | Aderfarbe Pup Kt Punktfarbe
markierung markierung
. . A1l hellbraun u schwarz B1 gelb am rot
* Leiterquerschnitt: AWG28 A2 hellbraun u rot B2 hellgrin L] schwarz
A3 gelb u schwarz B3 hellgriin (3§ rot
A4 gelb u rot B4 grau L schwarz
A5 hellgriin u schwarz B5 grau L] rot
A6 hellgriin u rot B6 weil3 (3§ schwarz
A7 grau u schwarz B7 weil3 am rot
Gewicht A8 grau ] rot B8 hellbraun |E B ®E schwarz
Produkt-Nr. | Gewicht [g] :;90 we!g : schwtarz ;90 hellbzgun : : : r:’ot
wei ro ge schwarz
LEC-CN5-1 170 A1 hellbraun | B m schwarz B11 gelb Emm rot
LEC-CN5-3 320 A12 hellbraun L] rot B12 hellgriin L schwarz
LEC-CN5-5 520 A13 gelb N schwarz B13 hellgrin [Em = rot
— Abschirmung
171
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Schrittmotor-Controller ¢¢ s,

« Siehe Seite 182 ff. fiir Details.

Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Bestellschliissel

JXCD|17|T|-

Kommunikationsprotokolll

E EtherCAT®

9 | EtherNet/IP™ ‘ W
P PROFINET

D | DeviceNet™

L 10-Link

M CC-Link

Fiir eine Achsee

( \
i
|
o

Montage ®
7 Schraubmontage - -
81 DIN-Schiene \

! : icei I0-Link “Li
e — EthercAT~ Etheret/IP 29888 peyiceitet © CCink

enthalten. Bitte separat
bestellen. (Siehe Seite 177.)

o Bestellnummer Antrieb

Optione
— Ohne Option Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen
Y Beispiel: Geben Sie ,LEFS25EB-100* fiir die
S Gerader Kommunikationsstecker s ’ .
T |Kommunikationsstecker, T-Verzweigung Ausflihrung LEFS25EB-100B-R1H ein.
= Wéhlen Sie ,—* fir andere Modelle auBer BC | Unbeschriebener Controller*!
JXCD1 und JXCM1. =1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

Ve
Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der entsprechende Antrieb vorprogrammiert wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller und Antrieb korrekt ist.
(@ Uberpriifen Sie die Modellnummer auf dem Typenschild des Antriebs. Diese
Nummer muss mit der des Controllers Uibereinstimmen.
o J
= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung der Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Website herunterladen: : https://www.smc.eu
4 )

Sicherheitshinweise fiir unbeschriebene Controller (JXCLI1[I-BC)

inen unbeschriebenen Controller kann der Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit dem er kombiniert und verwendet werden soll.
Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware fiir unbeschriebene Controller (JXC-BCW).
¢ Die verwendbare BaugroéBe der elektrischen Antriebe/Zylinder ist abhéngig von der Versionsnummer des Controllers.
Auf den Seiten 179 und 180 erfahren Sie, wie Sie die Version des Controllers und die Gré3e des Antriebs bestimmen kénnen.
¢ Die spezielle Software (JXC-BCW) steht auf unserer Website zum Download bereit.
» Zur Verwendung dieser Software mussen das Controller-Einstellset (JXC-W2A-C) und das USB-Kabel (LEC-W2-U) separat bestellt werden.

SMC-Website: https://www.smc.eu
NG J

svC 17
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Technische Daten

Modell JXCET1 JXC91 JXCP1 JXCD1 JXCLA1 JXCM1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link CC-Link
Kompatibler Motor Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %

Stromaufnahme (Controller) Max. 200 mA [ Max. 130 mA [ Max. 200 mA [ Max. 100 mA [ Max. 100 mA Max. 100 mA
Kompatibler Encoder Batterieloser Absolut-Encoder

5 | Vementh Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/IP™?2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link CC-Link

.S | Verwendbares

B System Version®! Konformitéatsprifung| Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Technische Daten | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1 Ver.1.10

= Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) Version 2,32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) | Anschluss-Klasse A o

£

£ - 10/100 Mbps*2 156 kbps / 625 kbps /
g | Kommunikations 100 Mbps*2 (automatische 100 Mbps*2 | 125/250/500 kbit/s | 250:4 Kops 2,5 Mbps/ 5 Mbps /
= | geschwindigkeit . COMS3

2 Verbindungsherstellung) 10 Mbps

E Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei CSP+ Datei

é /O Installationsbereich Eingabe 20 Bytes | Eingabe 36 Bytes | Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes |1 Station, 2 Stationen,
5 Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgabe 36 Bytes | Ausgang4, 12, 20,36 Byte | Ausgang 22 Bytes 4 Stationen

D

" | Abschlusswiderstand Nicht inbegriffen

Speicher

EEPROM

LED-Anzeige

PWR, RUN, ALM, ERR|PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF IPWR, ALM, MS, NS| PWR, ALM, COM [PWR, ALM, L ERR, L RUN

Antriebskabel: max. 20
nattrliche Konvektion
0 bis 55 (nicht gefroren)*4
Max. 90 (keine Kondensation)
Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

Kabelldnge [m]
Kiihlsystem
Betriebstemperaturbereich [°C]
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH]
Isolationswiderstand [MQ]

220 (Schraubmontage)
240 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

210 (Schraubmontage)
230 (DIN-Schienenmontage)

190 (Schraubmontage)
210 (DIN-Schienenmontage)

170 (Schraubmontage)

Gewicht [g] 190 (DIN-Schignenmontage)

«1 Bitte beachten Sie, dass Angaben zu Versionen Anderungen unterliegen kénnen.

#2 Verwenden Sie fir PROFINET, EtherNet/IP™ und EtherCAT ein abgeschirmtes Kommunikationskabel mit CAT5 oder héher.

+3 Die Dateien kénnen von der SMC-Webseite heruntergeladen werden.

#4 Fir die Serien LEY40 und LEYG40 gilt: Wenn die vertikale Last gréBer ist als das unten angegebene Gewicht, verwenden Sie den Controller bei einer
Umgebungstemperatur von max. 40 °C.

Serie Gewicht [kg] Serie Gewicht [kg]
LEY40CEA 9 LEYG40[JEA 7
LEY40[IEB 19 LEYG40LEB 17
LEY40[CJEC 38 LEYG40LIEC 36

HEMarkenzeichen
EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

EtherCAT®ist eine registrierte Handelsmarke und patentierte Technologie, unter Lizenz der Beckhoff Automation GmbH, Deutschland.
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Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Beispiel Betriebsbefehl

Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit tiber die on
numerische Dateneingabe geéndert werden. LL
<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten H
No. Movement mode Speed Position | Acceleration | Deceleration | Pushing force | Trigger LV| Pushing speed |Moving force| Area 1 Area 2 |In position
0 1: Absolute 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50 —_—
1 1: Absolute 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50
m
<Eingabe der Schrittnummer > <Numerische Dateneingabe> LL
Sequenz 1: Befehl fir Servo ON Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON H
Sequenz 2: Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition Sequenz 2: Befehl fur Rickkehr zur Ausgangsposition
Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. O fir das DRIVE-Signal eingeben. Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag N
Sequenz 4: Daten flr Schritt-Nr. 1 fir das DRIVE-Signal eingeben, (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben.
nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
ausgeschaltet wurde. Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) E
einschalten, um die Zielposition auf 100 zu andern, wéhrend |
das Start-Flag eingeschaltet ist.
Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden. g
11}
[ ] -
Sequenz 1- ‘ ‘ -
I
IR ] =
Sequenz 2— ‘ (I.{J)
-l
o> —
Sequenz 3- ‘
0
[ momeeemmooooooooceeeeoooo oo . .
Sequenz 4— ‘ ‘
0 10 100
I
(72}
L
-l
LL
I
L
-
oc
L
|
™
Q
-
0
(&}
x
)

O
2

JXCLN
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67 (11,5)
2.
—
©
A
<
af ©
| <
©
,
i *Auf DIN-
Schiene (35
mm)
montierbar
JXCP1/JXCD1
67 (11,5)
2
—
(]
N
<
af ©
: <
o
,
4« Auf DIN-
Schiene (35
mm)
' montierbar

77

175

g4,5
Fiir Gehausemontage
(Schraubmontage)

JXCE1

35

32,5

193,2 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

4,5

175

4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubmontage)

JXCP1

35

32,5

193,2 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

170
152,5

187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubmontage)

D45

JXCo1

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

Fur Gehausemontage
(Schraubmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)
187,3 (bei geschlossener Verriegelung der DIN-Schiene)

R
c
2
<
[$3
2
z
a
o}
©
o
c
2
S A
R —
= e
2 | (oo
c
(o]
123
0
°
<
[53
123
(0]
O
@
=
@
N
o]
175
4,5
35
@45 32,5
045
0
=

175

4,5

Fir Gehdusemontage
(Schraubmontage)



Schrittmotor-Controller Serie JX CE 1/ 9 1/ P 1/ D 1/ L 1/ M 1

Abmessungen
-
JXCL1 o
67 (11,5) 045 35 T
120 Fiir Gehausemontage 32,5 -l
(Schraubmontage)
—
© < m
S LL
o 5 5 u
< 2l @ -
ol © Q| =
|2 30
z| 3
8| @ >
. 8l 3| o|w
QW EEEE =
3| &
P S
J £l 2
i =i
i o| @
1« Auf DIN- 5| = 9
Schiene (35 ks § w
mm) ol O |
montierbar B
7| ol
N~
©
- I
>
SEEE (2]
- Ll
17,5 =
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubmontage)
JXCM1 i
67 @45 35 -
12 0, Fiir Gehausemontage 32,5
(Schraubmontage)
I
( © © (2]
5 Ll
RS -l
N 2l @ Label mit
ol D 2z kompatibler
P 3l a Antriebs-
© 5 bezeichnung
Z|l o — e
Q| o I
gl 5
- Olol o v - w
g 8|58 = —— -
! 1 83 % g 'R & ST
£l @ T = T
J 8 g N | N
i 7] o — —
T ol g I I — o
4 = i TT]
i+ Auf DIN- =) S —
Schiene 2 3 2
I (35 mm) ol 5
\ €} ! montierbar 2| g L
@
~ ™
©
- ; ; Q
-
o]
@7) | L 17,5 )
12,5 5,25 75 45
(Abstand) o Fur Gehausemontage =
wl b (Schraubmontage) O
AXT100-DR-L1] SRt g8 I Q
125 o)
L-MaB [mm]
Nr. 1 2 3 4 5] 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 | 855 | 98 |110.5| 123 [135.5| 148 [160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 |310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 [435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5
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Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Optionen

® Kommunikationskabel fiir Controllerparametrierung

(1) Kommunikationskabel JXC-W2A-C

32

|

51

3000

* Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2 USB-Kabel LEC-W2-U

300

(3 Controller-Einstellset JXC-W2A

Ein Set, bestehend aus einem Kommunikationskabel
(JXC-W2A-C) und einem USB-Kabel (LEC-W2-U)

<Controller-Software/USB-Treiber>
¢ Controller-Software

¢ USB-Treiber (Fir JXC-W2A-C)

Von der SMC-Webseite herunterladen:

https://www.smc.eu

Systemvoraussetzungen Hardware

(o]

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10

Kommunikationsschnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.

0-Anschlisse

Anzeige

1024 x 768 oder héher

= Windows®7, Windows®8.1, und Windows®10sind registrierte
Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.

Bl DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0

= Mit 2 Befestigungsschrauben

Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtréaglich bestellt und an
den Controller mit Schraubmontage montiert werden.

B DIN-Schiene AXT100-DR-[]

« FUr [ geben Sie eine Zahl aus der Zeilen-Nr. in der Tabelle auf Seite 176.

Siehe Abmessungen auf Seiten 175 und 176 fur
Befestigungsdimensionen.

B Teaching Box

LEC-T1-3[J]|G

Teaching BoxI

Kabelldnge [m]

Freigabeschalter |
(Option)

[ 3] 3

Spracheinstellung ®

| Freigabeschalter

Ohne

S

Ausgestattet mit Freigabeschalter

J Japanisch

E Englisch

+ Die angezeigte Sprache kann

zwischen Englisch oder

# Verriegelungsschalter fur JOG-
und Priffunktion

o Stoppschalter

| G | Ausgestattet mit Stoppschalter |

Japanisch gewechselt werden.
+ Siehe Seite 171 fur Details.

177
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B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

= Der Spannungsversorgungsstecker ist Zubehor

c24v ov
OJOYO g M24V % N.C.
Q0D ® EMG (6 LKRLS
Spannungsversorgungsstecker
Kemmenbezeichnung Funktion Details
oV Gemeinsame Die M24V-Klemmet 024V-Klemm§, EMG-KIe_mme und
Versorgung () LK RLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-).
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+) des Controllers
C24V | Steverungs-Spannungsversorqung (+) | Steuerung-Spannungsversorgung (+) des Controllers
EMG Stopp Signal (+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe
LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

B Kommunikationsstecker

Fiir DeviceNet™

Steckverbindung
beidseitig JXC-CD-S

Fir 10-Link

Steckverbindung
beidseitig JXC-CL-S

# Der Kommunikations-Steckverbinder

flr 10-Link ist ein Zubehor.

Fir CC-Link

Steckverbindung beidseitig Abzweigung (T-Typ)
LEC-CMJ-S

Abzweigung
(T-Typ) JXC-CD-T fiir DeviceNet™

LEC-CMJ-T

Kommunikationssteckdose

Kemmenbezeichnung

Details

V+

Spannungsversorgung(+ fir DeviceNet™

CAN_H

Kommunikationskabel (Hoch)

Ablass

Erdungskabel/Abgeschimtes Kabel

CAN_L

Kommunikationskabel (Niedrig)

V-

Spannungsversorgung (-) fr DeviceNet™

Kommunikationsstecker fiir 10-Link

Pin-Nr.  |Kemmeeziemng | Details

1 L+ +24 V

2 NC k. A.

3 L- oV

4 C/Q | I0-Link Signal
Kommunikationsstecker
fiir CC-Link
Kemmenbezechnung Details

DA CC-Link-Kommunikationsleitung A

DB CC-Link-Kommunikationsleitung B
DG Masseleitung CC-Link
SLD | Abschirmung CC-Link
FG Masse-Anschluss

H Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

O wom

300

&L

% FUr den Anschluss der Teaching Box (LEC-T1-3LJGL]) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2(J) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.
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Serie JXC51/61
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1/M1

Antriebskabel (Optionen)

Optionen: Antriebskabel

[Robotikkabel fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosem Absolut-Encoder] g_’
w
LE-CE- -
) Stecker A Stecker G (14.2) I
Kat_"e"ange (|1')5[m] (Belegung) 3 SteckerB @ ECKer (Belegung) —
, AB ]
g S 3 |§€I\] ~ | ® S ‘ E
5 1 T 11T}
8 g1 4 g‘ gt e ‘ ~ 1-&m-2 -~
A 10*" 2 5 'EL 16
B 15*1 Stecker D . (10)
£
C 20 (30,7) L (11)
#1 Fertigung auf Bestellung ‘ E
|
Gewicht : sinal | S Adertarbe | S
Produkt-Nr.  |Gewicht [g] Anm. A B1 braun >
LE-CE-1 190 A A1 rot 1
LE-CE-3 360 B B-2 orange 6 g
LE-CE-5 570 B A2 gelb 5 w
LE-CE-8 900 Robotikkabel COM-A/COM B-3 grin 3 |
LE-CE-A 1120 COM-B/— A-3 blau 4
LE-CE-B 1680 Signal gggggpg . Abschirmung . Aderfarbe gggf:?g R
LE-CE-C 2210 Vce B-1 — : C C C Z = braun 12 T
GND A-1 ,’ ' " ‘\ schwarz 13 >
A B-2 — L rot 7 (/)]
A A-2 ;‘ ; >OOO< 5 : schwarz 6 I._IIJ
B B-3 ; ey 9
g A3 . |' XK : :' s(::r:vr;g?z 8
SD+ (RX) B-4 — — gelb 11
SD— (TX) A4 OO0 schwarz 10
N \t 77777 B
schwarz 3 7))
-
[Robotikkabel mit Motorbremse fiir Schrittmotor 24 VDC mit batterielosem Absolut-Encoder]
LE CE —B— Stecker A T
. (Belegung) ] SteckerB o) (14.2) (7]
Kal:ellange (:)S[m] , AB = g § Stecker D ] (Belegung) H
3 3 ; @i ] i == |T sJ2
4 = AN
5 5 ! (EED) 5 &
8 81 3 TAB < < T 15 LL
A 10+ (14,7) g| Stecker C g E
B 15%1 (30,7) L 11) -
c 20*1
+1 Fertigung auf Bestellung
o
. w
Fiir Motorbremse und Sensor ® Signal g:eelifsrng po— Siiﬁ:,"g 0
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
Gewicht B B-2 orange 6
B A2 b 5 ™
ProduktNr.  |Gewicht [g] Anm. covacon T s o 3 ©
LE-CE-1-B 240 COM-B/— A3 blau 4 ey
-CE-3- 460 O
2o sona | 00 ostarve | B =
AN AN =
LE-CE-8-B 1170 Robotikkabel Vee B-1 OO0 braun 12
LE-CE-A-B 1460 GND /;-1 ,’ - ,’ ‘l schwarz 13
_2 L } L it t 7
LE-CE-B-B 2120 : A-2 - >OOO< - schr\(;larz 6 E
LE-CE-C-B 2890 B B-3 e — orange 9
OO0 O
Ty TN S O SR S i X
SD- (TX) A-4 — — schwarz 10
- BRI Mmoo Moo 4 schwarz 3
Slgpe! Stecker C
Motorbremse (+) B-1 rot 4
Motorbremse (-) A-1 >OOO< schwarz 5
Sensor (+) B-3 braun 1
Sensor (-) A-3 >OOO< blau 2
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Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1

Sicherheitshinweise in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.

M Bei Verwendung des JXCLI1U-BC oder JXCLI1U-BC, verwenden Sie bitte die neueste Version des JXC-BCW (Parameterschreib-Programm).

B Es sind z. Zt. drei unterschiedliche Versionen verfligbar: Version 1 (V1.0J/ S1.0), Version 2 (V2.L1/ S2.[J) und Version 3 (V3.1 / S3.0J).
Wenn Sie eine Sicherungsdatei (.bkp) mit der Paramtriersoftware in einen anderen Controller schreiben, muss die Version des
Zielcontrollers identisch mit der Version des Quellcontrollers sein (z. B. eine Sicherungsdatei eines V1 Controllers kann nur auf einen V1
Controller geschrieben werden). Das Schreiben von Sicherungsdateien fiir den elektrischen Antrieb mit batterielosem Absolut-Encoder
kann nur zwischen Produkten der Version 3.4 oder héher erfolgen (die Sicherungsdatei von Produkten der Version 2 oder friiher kann
nicht geschrieben werden).

Identifizierung von Versionssymbolen

Produkte der Serie JXCLII Version V3.1 oder S3.[]

(vs9) a(s99]Tho

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91 Serie JXC51
Serie JXCE61
7 Serie JXCE

- m Serie JXCP1
e 1 | Serie JXCD1
: Serie JXCLL]
}J\‘ Serie JXCM1
s § Serie
-— § Versionssymbol Produkte der Serie JXC[I[I Version V2.1 oder S2.[]
. §

/

wevz.) we (S22 i

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie JXC91 Serie JXCE[I
Serie JXCP1
Serie JXCD1
Serie JXCLC]

Produkte der Serie JXCLII Version V1.[J oder S1.[1

XR XR T1.0

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

Serie JXC91 Serie JXCEL]
Serie JXCPL]
Serie JXCD1
Serie JXCLL]
Serie JXC5H
Serie JXC6H
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sohiedionen Gonralirversionen Serie JXC51/61/E1/91/P1/D1/L1/M1

Unbeschriebene Controller-Versionen (-BC) und verwendbare BaugréBen fiir elektrische Antriebe mit batterielosen Ab

H Der anwendbare Baugro3e der batterielosen Absolut-Encoder ist abhangig von der Versionsnummer des Controllers.
Uberpriifen Sie daher die Controllerversion, bevor der unbeschriebene Controller verwendet wird.

Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe (Serie JXCLI1/JXCLIF)

solut-Encoder

Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe fur elektrische Antriebe
Serie C\‘;g‘rrs‘l’gf]r LEFSCIE | LEFBLIE |LEKFSCIE | LEYIE |LEYLIE-X8 | LEYGLE | LESCIE | LESHLE | LESYHIE | LERCIE | LEHFLCIE
Version 3.4
Serie JXC91 | (V34.834) 1,0 5 40|25, 32, 40 25,32, 40 25,32, 40 16, 25

Serie JXCD1 Version 3.5
Serie JXCE1 | (V3:5.835)
Serie JXCP1

. Version 3.6
Serie JXCL1 16,25, | 16, 25, 16, 25, 16, 25,
(V3.6, S3.6) 32,40 | 32,40 32,40 32, 40 8,16,25
oder héher
Version 3.4 25, 32, 40 25, 32 25 25 50 32, 40
. , 32, 40 ,
(V3.4, S3.4) 25, 32, 40|25, 32, 40 25, 32, 40 25,32, 40 16, 25
Serie JXCM1
Serie JXC51/61 | \/orsion 3.5
(V3.5, S$3.5)
oderhéher | 46 o5 | 16, 25, 16, 25, 16, 25, 8 16,25
32,40 | 32,40 32, 40 32, 40 P
Serie JXCLIF |Alle Versionen
Unbeschriebene Controller-Versionen/verwendbare BaugréBen elektrische Antriebe (Serie JXCLIH)
Unbeschriebener Controller Verwendbare BaugréBe fiir elektrische Antriebe
Serie C\‘;g‘r:c')'ﬁr LEFSCIG LEKFOG LEYCIG LEG LESYHOG
Serie JXC9H )
Serie JXCEH A"er:fnrs'o' 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8, 16, 25
Serie JXCPH
- 25, 32, 40 25, 32, 40
. Version 1.0 25, 32, 40 25, 40 16, 25
Serie Version 1.1
JXC5H/6H ersion 1. 16, 25, 32, 40 16, 25, 40 8,16, 25
oder hoher
180
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Elektrische Antriebe

Al

Batterieloser Absolut-Encoder —
produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitsvorschriften.

Weitere Hinweise fiir elektrische Antriebe entnehmen Sie den ,,Sicherheitshinweise zur Handha-
bung von SMC-Produkten” und der ,,Betriebsanleitung“ auf der SMC-Website: https://www.smc.eu

Handhabung

A\ Achtung

1. ID-Ubereinstimmungsfehler des Absolut-Encoders bei der
ersten Einschaltung
In den folgenden Fallen wird nach der Einschaltung ein ,ID-Ubereinstim-
mungsfehler” gemeldet. Filhren Sie nach dem Zuriicksetzen des Alarms
vor der Verwendung zundchst eine Riickkehr zur Referenzposition durch.
- Wenn ein elektrischer Antrieb angeschlossen wird und die Span-
nungsversorgung zur Erstinbetriebnahme eingeschaltet wird*!
- Wenn der Antrieb oder Motor ersetzt wird
- Wenn der Controller ersetzt wird
+1 Wenn Sie einen elektrischen Antrieb und einen Controller mit der einge-
stellten Bestellnummer erworben haben, wurde die Kopplung méglicher-
weise bereits vorgenommen, sodass der Alarm nicht ausgelést wird.
,,ID-Ubereinstimmungsfehler“
Der Betrieb wird durch die Abstimmung der Encoder-ID auf der Seite des elektrischen
Antriebs mit der im Controller registrierten ID ermdglicht. Dieser Alarm tritt auf, wenn die
Encoder-ID nicht mit dem registrierten Wert des Controllers Gbereinstimmt. Durch das
Zuriicksetzen dieses Alarms wird die Encoder-ID emeut im Controller registriert (gekoppelt).

Wenn ein Controller nach Abschluss der Kopplung gewechselt wird

Encoder-ID-Nr. (+ Die folgenden Zahlen sind Beispiele.)

® Bei der Anordnung von Antrieben

SMC Antriebe kénnen mit ihren Motoren nebeneinander angeordnet werden.
Bei Antrieben mit eingebautem Signalgeber-Magneten (Serien LEY und LEF)
ist jedoch ein Abstand von mindestens 40 mm zwischen den Motoren und der
Stelle, an der der Magnet vorbeigefihrt wird, einzuhalten.

Bei der Serie LEF befindet sich der Magnet in der Mitte des Tisches, wahrend
er sich bei der Serie LEY im Bereich des Kolbens befindet. (Einzelheiten
finden Sie in der technischen Zeichnung im Katalog).

Sie kénnen mit ihren Motoren
nebeneinander angeordnet werden.

Antrieb 17623 17623 17623 17623 | H 1 |\. = rl fl
Controller 17623 17699 17699 17623
Achten Sie darauf, dass sich die Motoren nicht in unmittelbarer
ID-Ubereinstimmungsfefler st aufgetreten? Nein Ja Fehlerriickstellung = Nein Nahe der Stelle befinden, an der Magnet vorbeigefihrt wird.
Motor
Encoder-ID-Nr. auf der 7
Encoder-ID-Nr. auf Controller-Seite , i 1
der Antrieb-Seite\ d
7 Bereich des eingebauten |
) Magneten des elektrischen
Die ID-Nummer wird automatisch tiberpriift, wenn die Steuerungs-Span- Antriebs (Spindelmutter)
nungsversorgung eingeschaltet wird. Motor I
Wenn die ID-Nummer nicht libereinstimmt, wird ein Fehler ausgegeben. Halten Sie einen
5 5 5 — v Abstand von 40 mm
2. In Umgebungen, in denen starke Magnetfelder vorhan- oder mehr ein.
den sind, kann die Verwendung eingeschrénkt sein. = = = =t
Im Drehgeber wird ein magnetischer Sensor verwendet. Wenn der Antrieb in = e e T cx o
einer Umgebung eingesetzt wird, in der starke Magnetfelder vorhanden sind, 1.=‘Z> - —

kann es daher zu Fehlfunktionen oder Ausféllen kommen.

Setzen Sie den Antriebsmotor keinen Magnetfeldern mit einer magnetischen
Flussdichte von 1 mT oder mehr aus.

Bei der Installation eines elektrischen Antriebs und eines Druckluftzylinders
mit Signalgeber (z. B. CDQ 2 -Serie) oder mehrerer elektrischer Antriebe ne-
beneinander, muss ein Abstand von 4 0 mm oder mehr um den Motor einge-
halten werden. Siehe die technische Zeichnung des Antriebsmotors.

Ein Druckluftzylinder mit Signalgeber kann

Bereich des eingebauten Magneten des
elektrischen Antriebs (Schlitteneinheit)

3. Die SteckergroBe des Motorkabels unterscheidet sich von

der des elektrischen Antriebs mit einem Inkrementalgeber.
Der Motorkabelstecker eines elektrischen Antriebs mit einem bat-
terielosen Absolut-Encoder unterscheidet sich von dem eines
elektrischen Antriebs mit einem Inkrementalgeber. Da die Abmes-
sungen der Steckerabdeckungen unterschiedlich sind, sollten Sie
bei der Konstruktion die nachstehenden MaBe berlcksichtigen.

65 24

—11 |

nicht im schattierten Bereich installiert werden. Abmessungen der Steckerabdeckung des batterielosen Absolut-Encoders
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CE/UL-Konformitatsliste

* CE- und UL-konforme Produkte finden Sie in den folgenden Tabellen und auf den folgenden Seiten.

H Controller L,O“ konform ,x: nicht konform Stand September 2021
Kompatibler Motor Serie C € Kom‘ormitéct“usNr Kompatibler Motor Serie C € c@u
; Konformitét Nr.
I B LECSA | O | O | E466261
JXCP1 O | O | E480340 tgggg Ol x —
Schrittmotor JXCD1 O | O | E480340 FEces 8 x —
(inkremental) JXCL1 @) o E480340 LECSBT | o 8 166061
LECP1 @) @) E339743 AC-Servomotor .
LECP2 ) 0) E339743 LECSC-T ©] O E466261
LECPA o) 0 E339743 LECSN-T O O E466261
JXC51/61 | O | O | E480340 '-EECSYSMT S
JXCE1 @) O E480340 T X —
Schrittmotor JXCo1 O | O | E480340 Uu 101 x —
(batterieloser JXCP1 O @) E480340 =1 Nur die Option ,Ohne Netzwerkkarte® ist UL-konform.
Absolut-Encoder) JXCD1 O @) E480340
JXCL1 O O E480340
JXCM1 O O E480340
JXC5H/6H @) O E480340
High-Performance- JXCEH o @) E480340
Schrittmotor (24 VDC) JXC9H O @) E480340
JXCPH O O E480340
Servomotor (24 VDC) LECA6 @] O E339743
Mehrachs- JXC73 9] X =
Schrittmotor- JXC83 Q X —
Controll JXC93 O x —
ontrofler JXC92 O x —
B Antrieb ,O“ konform ,,x“: nicht konform Stand September 2021
: , s : - o Mhus
Kompatibler Motor Serie C € — NE Kompatibler Motor Serie C € Koot N
LEFS o x — - -
O = ssﬁfiﬁriﬁﬂ)"rrgivge) B3 ol x -
25A-LEFS @) X —
LEFB O X — LEFS @) X —_
LEL O x — T-LEFS_| O | x —
'EE'\\;' 8 x — 25A-LEFS | O | «x —
25A-LEY O X — I-LEEFYB 8 z :
Schrittmotor LEY-XS/X7 | O X — SR Telee] LEY-X5/X7 | O X —
LEYG O X — VDC)
(inkremental) LES o) » — LLEEYSG 8 X —
< —
LESH O X — LESH @) X —_
LEPY © x — LEPY @) x —
'-L'fEPRS 8 : — LEPS o[ x -
LEHZ O x — LEFS Ol x —
LEHS 0 x — LEFB Ol x —
LEFS o x — LEJS — =
LEFB O < — AC-Servomotor 211')1A-!-IFI§JSS 8 i —
'-Egs 8 x = LEJB o x —
Schrittmotor LEY-X8 @) X — LELYE2${1302(;63 8 z :
(batterieloser Absolut- LEYG o x — LEYG @) x —
Encoder) LLEESSH 8 i = LESYH O ; —
LESYH @) X —
LER O X —
LEHF O X — « Antriebe, die als einzelne Einheiten bestellt werden, sind nicht UL-konform.
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CE/UL-Konformitatsliste

l Antrieb (bei Bestellung mit einem Controller) o konform ,x* nicht konform ,—* nicht zutreffend

Stand September 2021

JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Kompatibler Motor Serie cMus cMhus cMhus cMus cMhus
c € Konformitat Nr. c € Konformit Nr. c € Konformidt Nr. c € Konformitét Nr. c € Konformit Nr.
LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
11-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
25A-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEFB O O E339743 O ©] E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEL @) O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEM O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEY O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
25A-LEY O O E339743 O O E339743 @] O E339743 @] O E339743 O @] E339743
Schrittmotor LEY-X5/X7 | O X — O X — O X — O X — O x —
(inkremental) LEYG O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LES O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LESH O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEPY O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEPS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LER O O E339743 O @] E339743 @] O E339743 @] O E339743 O @] E339743
LEHZ O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHZJ @] O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHF O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEHS O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
JXCL1 JXCM1 LECP1 LECP2 LECPA
Kompatibler Motor Serie s s s s oM us
c € Korformitit Nr. ( € Konformitit Nr. ( € Korformitit Nr. c € Korformitit Nr. c E Konformitét Nr.
LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
11-LEFS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
25A-LEFS O O E339743 O O E339743 O @] E339743 X X — O O E339743
LEFB O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O @] E339743
LEL O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEM O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743 O O E339743
LEY O O E339743 O O E339743 @) O E339743 X X — O O E339743
25A-LEY O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
Schrittmotor LEY-XSIX7 | O | x — O | x — O 1 x — X X — O | x —
(inkremental) LEYG O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LES @) O E339743 O @] E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LESH O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEPY O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEPS O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LER O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHZ O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHZJ O O E339743 O O E339743 O O E339743 X X — O O E339743
LEHF O O E339743 O O E339743 @) O E339743 X X — O @] E339743
LEHS O | O | E339743 | O | O | E339743 | O | O | E339743 | x | x — O | O | E339743
JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1 JXCD1
Kompatibler Motor Serie B\ Y o Mus cMus oMhus B\ Y
c € Konformitat Nr. C € Konformit Nr. ( € Konformiét Nr. c E Konformitét Nr. ( E Konformit Nr.
LEFS O X — @) X — @) X — ©) X — O x —
LEFB O X — O X — O X — O X — O X —
LEKFS O X — O X — O X — O X — O X —
LEY O X — O X — O X — O X — O X —
Schrittmotor LEY-X8 O X — O X — @] X — @] X — O X —
(batterieloser LEYG O X — @) X — @) X — @) X — @) x —
Absolut-Encoder) LES O X — O X — O X — O X — O X —
LESH O X — @) X — @) X — @) X — O x —
LESYH O X — O X — O X — O X — O X —
LER O X — O X — O X — O X — [@) x —
LEHF @) X — O X — O X — O X — O X —
JXCL1 JXCM1
Kompatibler Motor Serie ‘s s
c € Korformitit Nr. ( € Konformitit Nr.
LEFS O X — @) X —
LEFB O [ x — O | x —
LEKFS O X — O X —
LEY O X — O X —
Schrittmotor LEY-X8 O X — O X —
(batterieloser LEYG O X — O X —
Absolut-Encoder) LES O X — @) X —
LESH O X — @) X —
LESYH O X — O X —
LER O X — O X —
LEHF O X — O X —
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CE/UL-Konformitatsliste

Bl Antrieb (bei Bestellung mit einem Controller) o konform ,x nicht konform ,—*: nicht zutreffend ~ Stand September

2021
JXC5H/6H JXCEH JXC9H JXCPH
Kompatibler Motor Serie -\ T A us s s
c € Konformitat Nr. c E Konformit Nr. ( € Konformiét Nr. C € Konformitét Nr.
High-Performance-
Schrittmotor (24 LEF @] O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743 | O O | E339743
VDC)
LECA6
Kompatibler Motor Serie C€ s
Konformitat Nr.
LEFS @] O | E339743
11-LEFS @] O | E339743
25A-LEFS @] O | E339743
LEFB O O | E339743
Se”"i/“[")‘g;’r (24 LEY O [ O | E339743
LEY-X7 @) X —
LEYG @] O | E339743
LES O O | E339743
LESH @] O | E339743
LECSA#1 LECSB LECSC LECSS LECSB-T*!
Kompatibler Motor Serie s s s s s
c € Konformitat Nr. c € Konformit Nr. ( € Konformit Nr. C € Konformiét Nr. c E Konformit Nr.
LEFS O O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
11-LEFS @] O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
25A-LEFS O O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEFB @] O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEJS O O E339743 | O X — O X — O X — O X —
11-LEJS o O | E339743 | O X — O X — O X — O x —
AC-Servomotor 35T EJS | O | O | E339743 | O | «x — O | x — O | x — O [ x —
LEJB O O E339743 | O X — O X — O X — O x —
LEY25/32/63 | O O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
LEY100 — | — — — | — — — | = — — | = — O X —
LEYG O O | E339743 | O X — O X — O X — O X —
LESYH @) X — — | — — — | = — — | = — O X —
LECSC-T*! LECSN-T*! LECSS-T*!
Kompatibler Motor Serie -\ e A -\ P A -\ P
c E Korformitt Nr. ( E Konformitit Nr. ( E Korformitit Nr.
LEFS o X — O X — O O | E339743
11-LEFS O X — O X — O O | E339743
25A-LEFS O X — O X — O O | E339743
LEFB O X — O X — O O | E339743
LEJS O X — O X — @) O | E339743
11-LEJS O X — O X — O O | E339743
AC-Servomotor 25A-LEJS o) ” — o) ” — o) o) E339743
LEJB O X — O X — O O | E339743
LEY25/32/63 | O X — O X — O O | E339743
LEY100 O X — O X — O X —
LEYG O X — O X — O O | E339743
LESYH O X — O X — O X —

+1 Auf dem Gehduse des AC-Servomotors befindet sich ein ,UL Zertifizierung“-Zeichen.
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/A Sicherheitsvorschriften

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

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

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

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

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

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat 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 tUber dessen
Eignung fur einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erflllung der spezifischen
Anforderungen Uberpruft wird.

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

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

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem
Personal betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung
gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und
Anlagen, einschlielich der Produkte von SMC, ddrfen 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 ddrfen erst
dann ausgefuhrt werden, wenn alle MaB3nahmen Uberprift wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen
Objekts verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts missen 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 MaBBnahmen zu
treffen, um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder
Fehlfunktionen zu verhindern.

. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich
fir 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, militéarischen 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 4413: Fluidtechnik — Ausfthrungsrichtlinien 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 Funktionsprifung 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, missen 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 erklaren 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.

2. 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 Gerate im
gesetzlichen Messwesen bestimmt.

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

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



Anderungsstand

Ausgabe B - Die Serien LEFS, LEFB, LEY und LEYG wurden um die  AO

GroBe 16 erweitert.
- Der elektrische Kompaktschlitten in

Hochprazisionsausfihrung der Serie LESYH wurde

hinzugefugt.

- Die Anzahl der Seiten wurde von 48 auf 188 erhoht.
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Croatia +385(0)13707288  www.smc.hr
Czech Republic +420 541424611 www.smc.cz
Denmark +45 70252900 www.smcdk.com
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Die Angaben kénnen ohne vorherige Ankindigung, und ohne dass dem Hersteller daraus eine Verpflichtung entsteht, geandert werden.





