Elektrischer Greifer C€ A

@ Schutz gegen Herunterfallen der Werkstiicke ~ @ Energiesparprodukt

(Alle Serien mit Selbstarretierung) Die Selbstarretierung

Die Haltekraft am Werkstiick wird auch beim Anhalten verringert die Leistungsaufnahme.
oder erneuten Starten aufrechterhalten. Die Werkstiicke

kdénnen mit der Handhilfsbetatigung entfernt werden.

@ Kompakte GehdusegrtRen und Langhub-Ausfiihrungen @ Mit Griff-Kontrollfunktion
Erzielt die Haltekraft, die den haufig verwendeten Identifizieren von Werkstiicken mit
pneumatischen Greifern entspricht. unterschiedlichen Abmessungen/

@ Position, Geschwindigkeit und Kraft kénnen Erfassen der Montage und des
eingestellt werden. (64 Positionen) Entfernens der Werkstlicke.

Z-Ausfuhrung (2 Finger) Ausfuhrung ZJ (2 Finger)

Kompakt bei geringem Gewicht, zahlreiche Haltekrafte Mit Staubschutzabdeckung (erfullt IP50)

Serie LEHZ 3 verschiedene Gehausematerialien (nur Fingerbereich)
GroRe | Hub [mm] Haltekraft [N]
réRe | Hub [mm
Standard | Kompakt | Serie LEHZJ
10 4 ) 2 bis 6 . Haltekraft [N]
6 bis 14 - GroRe | Hub [mm]
16 6 3 bis 8 @. p Standard| kompakt
20 10 . _ 10 4 _ 3 bis 6
-—- ’ * 25 " 16 bis 40 | 11 bis 28 16 5 6 bis 14 Abiss
—— -
.} i L
“".‘ﬁ oy 32 22 |52bis130 | — 20 10
- 16 bis 40 | 11 bis 28
40 30 84 bis 210 — 25 14

F-Ausfuhrung (2 Finger) S-Ausfuhrung (3 Finger)

Langhub, fiir das Halten verschiedener Werkstticke Halten runder Werkstticke
Serie LEHF Serie LEHS

Hub/ Haltekraft [N]

GroRe | Hub [mm] | Haltekraft B 2 GréRe |Durchmesser
[N] . [mm] Standard | Kompakt
10 | 16(32) 3 bis 7 = _ 10 4 22bis 5,5 | 1,4 bis 3,5
. -
20 24 (48) 11 bis 28 20 6 9 bis 22 7 bis 17

32 | 32(64) | 4sbisi20 T a a 32 8 36 bis 90 —

40 40 (80) | 72 bis 180 40 12 52 bis 130 —
(): Langhub
Schrittmotor (Servo/24 VDC) »Programmierfreie Ausfiihrung
Controller/Endstufe Serie LECP1

»Ausfilhrung mit Schrittdaten-Eingang »Impulseingang-Ausfuhrung
Serie LECP6 Serie LECPA

»Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang »Kompatibel mit Feldbussystem
Serie JXC73/83 serie JXCLI1

Serie JXC92/93
Serie LEH
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEHZ/GréRe: 10, 16, 20, 25, 32, 40
Serie LEHZJ/GréRe: 10, 16, 20, 25
Serie LEHF/GroRe: 10, 20, 32, 40

®Kompakt bei geringem Gewicht @Abgedichtete Konstruktion mit
Zahlreiche Haltekrafte Staubschutzabdeckung (entspricht IP50)

® Verhindert das Eindringen von Metallspanen, Staub usw.
® Verhindert Schmierfettspritzer usw.

Gewicht 165 ¢ @3 verschiedene Gehdusematerialien

(LEHZ10) (Fuhrung)

® Chloroprenkautschuk (schwarz): Standard
® Fluorkautschuk (schwarz): Option

o Silikonkautschuk (weif): Option
Gewicht 1 3 5 g Encoder-Staubschutzabdeckung

(LEHZ10L) TS, / Silikonkautschuk

B

- Abdeckung ohne Ubersténde
Die nach innen geklappte
Konstruktion sorgt dafiir, dass
beim Offnen und SchlieRen der
Abdeckung keine Interferenzen
durch Uberstande mit anderen
Geraten in Betrieb entstehen.

(LEHZJ)

(Fingeroptionen\ m /_\
Serie LEHZ Serie LEHZJ

Handhilfsbetétigung Handhilfsbetéatigung

Zum Offnen und SchlieRen der Finger Zum Offnen und SchlieRen der Finger
(bei ausgeschalteter Spannungsversorgung) (bei ausgeschalteter Spannungsversorgung)
_y b
m Encoder-Staubschutzabdeckung
S
' T—— ]
Seitliche Montage mit 1

Gewindebohrung | ' | mi L

|
o © 1| Veringerter Verringerter
Durchgangsbohrung in Reibungswiderstand © © Reibungswiderstand
Offnungs-/SchlieBrichtung olE L durch spezielle durch spezielle
il Oberflachenbehandiung = {:} Oberflachenbehandlung

Staubschutzabdeckung

=

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfilhrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Linearfuhrung

Fehlausrichtung der Linearfiihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Flachfinger mit Linearfiihrung

Gewindebohrungen
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®Langhubvarianten, fir das
Halten verschiedener Werkstuicke

Hub:

Hub:

(LEHF40K2-80)

Serie LEHF

Handhilfsbetatigung Gleitspindel

Zum Offnen und
SchlieBen der Finger
(bei ausgeschalteter
Spannungsversorgung)

Verringerter

Reibungswiderstand
durch spezielle
Oberflachenbehandlung

i

Linearfuhrung
Fehlausrichtung der
Linearfihrung wird verhindert

Die Fehlausrichtung der Linearfiihrung
wird durch 2 Positionierstifte verhindert.

Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS/GroRe: 10, 20, 32, 40

O®FUr das Halten runder Werkstilicke

Gewicht 1 85 g

(LEHS10)

Gewicht 1 50 g

(LEHS10L)

Serie LEHS

Handhilfsbetatigung

Zum Offnen und SchlieRen der
Finger (bei ausgeschalteter
Spannungsversorgung)
FH—— o
eitspinde
Verringerter
Reibungswiderstand
durch spezielle
Oberflachenbehandlung

mit Prismenfihrungsstruktur

Kompakt, hohe Haltekraft durch
Prismenfiihrungsstruktur.

SMC Merkmale 2

O



Serie LEH

Montagemaoglichkeiten

Serie LEHZ/LEHZJ
' I Bei Verwendung der Gewinde {[E] Bei Verwendung der Gewinde | [g Bei Verwendung der Gewinde auf der
auf der Seite des Gehduses i an der Montageplatte i Ruckseite des Gehauses
]7 Positionierstift Positionierstift | Positionierstift
© p— =) ::4 <4
[} fo} i . i .
Einbaulage 3 Einbaulage Einbaulage
Serie LEHF

i N Bei Verwendung der Gewinde {IF] Bei Verwendung der Gewinde [ Bei Verwendung der Gewinde auf
i am Gehéause i an der Montageplatte i der Ruckseite des Gehauses

Positionierstift 1Einbaulage

T/

Einbaulage

Positionierstift

Einbaulage

00 | oo p )

Positionierstift

Serie LEHS

i [N Bei Verwendung der Gewinde an | [E] Bei Verwendung der Gewinde
i der Montageplatte i auf der Ruckseite des Gehauses

d e : Positionierstift
Positionierstift |

Einbaulage

Einw _
| Ly i

-
Kabel-Eingangsrichtung kann gewéhlt werden.
Serie LEHZ/LEHZJ Serie LEHS i Serie LEHF
Eingang auf Eingang auf der . _
der linken Seite ) rechten Seite Eingang auf der linken Seite  Eingang auf der rechten Seite

Eingang auf der linken Seite
C

Motorkabel

4" Eingang auf der
r11 vorderen Seite

Steckerkappe
Eingang auf der

vorderen Seite

N\
Merkmale 3 %SNC




Reagenzglas
O-Ring

Ausrichtung und Auswahl Greifanwendung in
willkdirlich ausgerichteter Teile /. engen Umgebungen

-~ & e

=

|
Identifizierung von ‘ I

Geschwin-
Werkstiicken mit < digkeitssteuerung
unterschiedlichen und Positionieren
Abmessungen (Mindesthub)

c

reifen von zylindrischen und kugelférmigen TeilerD

Steuerung der Geschwindigkeit und der Haltekraft

% S\VC

Merkmale 4



Ausflhrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6

Einfache Einstellung, sofort einsatzbereit
O Einfache Einstellung im "Easy Mode"

Schrittmotor
LECP6

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software e S}
.......................................................... PR ol
@®Schrittdaten, Testbetrieb, ;’: - | it e
Handbetrieb und Verfahren mit Bl pas — HES
- | e | e -

festen Werten kénnen tber eine R L
. S N e Fubibhem Payhingl Fars =

Maske eingestellt und betatigt | 3]

[
[

werden. Py
Einstellen von Handbetrieb popditessEiassadensal
und Geschwindigkeit des =11 -- el ;
Verfahrens mit festen Werten /s " " T r
Bei Verwendung einer TB (Teaching Box) — (@ENERig eSS E g it Ee
@®Die einfache Maske ohne Scrollen ist _ 1. Maske
leicht einzustellen und zu bedienen. Ef

®Wahlen Sie ein Icon aus der ersten
Maske und wéhlen Sie eine Funktion.

RE B
SETTIN

2. Maske

- : X N 2. Maske A7|_7ARI,:4 jgg
@®Stellen Sie die Schrittdaten ein und 0 b V] | Daten Achse 1 g b Uberwachon  Achse 1
Uberpriifen Sie diese == Schrit-Nr. /0 Schritt-Nr. 1
mit dem Monitor. Posn [12345mm Posn 12,34 mm
Gesciindgeet, 100 mm/'s/,‘ Geschwindigket 10 mm/s
Y Status kann

Die Werte nach der Eingabe mit ,SET" bestétigen. Uberpruft werden.

Teaching-Box-Maske =~ Daten Achse 1 Daten Achse 1

@ Die Daten kdnnen anhand der Position und | Schritt-Nr. 0 SehnieNe 1 ,
der Geschwindigkeit eingestellt werden. |; Posn 50,00 mm | |IIIIIII|||’ (posn ~80,00mm
(Sonstige Bedingungen sind bereits eingestellt) |: Geschwindgket 200 mm/s | { Geschwindigket 100 mm/s ;
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© Detaileinstellung im ,,Normal Mode"

Wahlen Sie den ,,Normal Mode", wenn eine Detaileinstellung erforderlich ist.

@ Detaileinstellung der Schrittdaten @ Einstellung der Parameter
® Darstellung von Signalen und @& JOG und Verfahren mit festen Werten, zurlick zum Ausgangspunkt,
Statusanzeige Testbetrieb und Test der Ausgéange kénnen durchgefiihrt werden.

Bei Verwendung eines PCs

Controller-Software S b
®Schrittdaten, Parameter, B ae E = S
Uberwachen, Teaching usw. = omEom o= | R e =
werden in verschiedenen = et
R LI — - R ik
Fenstern angezeigt. cehrittdaton e
———
Parameter | sl pamm] omio| o) IR v
Uberwachung Teaching
Menu Achse 1
:
@ \erschiedene Schrittdaten konnen in | Parameter Meni Achse 1 |
der Teaching Box gespeichert und auf | Test Schritt-Nr. A Menii Achse 1
den Controller tibertragen werden. TR ——— . 0 | schritt-Nr. 1 — -
® Kontinuierlicher Testbetrieb T Betriebsart Y| Positon 123,451, gngEwaerwac g Achse 1
mit bis zu 5 Schrittdaten. = Schrittdaten- SVRE{.]] *
Einstellungsmaske
Teaching-Box-Maske < Test-Maske SETON[ ] v
.................................................. T —

@ Die einzelnen Funktionen (Schrittdaten,
Test, Uberwachen usw.) konnen aus 4
dem Hauptmen(i gewahlt werden. N

N

Antrieb und Controller werden zusammen als Set verkauft. (eide konnen separat bestellt werden.)

Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antrieb-Kombination kompatibel ist.
Priufen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte:

(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des Controller-Typenschilds iibereinstimmt.
(2) Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

Antrieb Controller

J

Merkmale 6




Feldbusnetzwerk ',

Feldbuskompatible
Gateway-Einheit (GW)
Serie LEC-G

© Umsetzungseinheit fiir Feldbussysteme und serielle Kommunikation mit der Serie LEC

vervendbare Feldbusprotokolle: CC-tink P2 peviconer>> %ﬁ“ EtherNet/IP=> -~

© Zwei Betriebsarten:
Eingabe der Schrittdaten: Betrieb mit Schrittdaten, die im Controller voreingestellt sind.
Eingabe der numerischen Daten: Der Antrieb verwendet fiir den Betrieb Werte, wie z. B. Position und Geschwindigkeit, aus der SPS.

© Die Werte fur Position, Geschwindigkeit kénnen Uber die SPS ausgelesen werden.

Feldbus-
netzwerk

Serie_lle _ '
AClulyiletinl ( Bis zu 12 Controller

RS485 kdnnen angeschlossen
Werden.

verwendbare — —
CCink A ppyipener> %ﬂ EtherNet/IP™>

max. Zahl der Controller, die 12 8 5 12

angeschlossen werden kdnnen

y
5 .
4{ fiir Gatztjw\;DCEinheit ] Kompatible Controller
Spannungsversorgung Yy Serie LEC
Kompatible elektrische Antriebe: =4 =4
- " p i p il
- o . ) . ) .
= = '.. '..
Elektrischer Greifer Elektrischer Elektrischer Zylinder Elektrischer Antrieb/ L L
Serie LEH Kompaktschlitten Serie LEY mit Kugelumlauffiihrung Schrittmotor-
serie LES serie LEF Controller
) > . serie LECP6
=~ e ')
@ F » & ~ '
Schwenktisch Elektrischer Antrieb/ " Elektrischer Antrieb/
serie LER Miniaturausfuihrung mit Fuhrungsstangen
Serie LEP Serie LEL
Merkmale 8
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Programmierfreie Ausfihrung serie LECP1

Kein Programmieren erforderlich

Elektrischer Antrieb kann ohne die Hilfe eines PC oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Schrittmotor-Controller

@ Einstellen der Positionsnummer J= @ Einstellen der Halteposition I~ €@ Erfassung LECP1

Stellt eine erfasste Nummer fir die Mit den VORWARTS- und Mit der SET-Taste
Halteposition ein/ RUCKWARTS-Tasten wird der Antrieb wird die
max. 14 Positionen. auf eine Halteposition bewegt. Halteposition erfasst.

Geschwindigkeit/Beschleunigung
16-stufige Einstellung

Anzeige der
Positions- = =
nummer

% Schalter zur
| Geschwindig-
keitseinstellung

Schalter zur
- fl e
Positionsauswahl

SET-Taste

VORWARTS- und
- RUCKWARTS-Tasten
Schalter zur
Beschleunigungs-
¥ einstellung

Impulseingang-Ausfuihrung serie LECPA 8

® Endstufe, Impulssignale zur Positionierung an beliebiger Position.
Der Antrieb kann Uber eine Positioniereinheit des Kunden gesteuert werden.

zuuch-Panel

SPS
Positionier-
einheit

o |

Elektrischer Greifer
Serie LEH

Schrittmotor-Endstufe
(Impulseingang-Ausfihrung)
serie LECPA

©® Befehlssignal fur die Ruckkehr zur Ausgangsposition
Durch dieses Signal erfolgt die Riickkehr zur Referenzposition.

® Mit Kraft-Begrenzungsfunktion (Schubkraft/Haltekraft-Betrieb méglich)
Schubkraft/Positionierbetrieb durch Schalten der Signale méglich.

Merkmale 7
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serie LECP6/LECP1/LECPA

‘ Ausfuhrung mit Schrittdaten-Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung
LECP1

* Auswabhl Uber die Bedientasten des
Controllers

Impulseingang-Ausfiihrung
LECPA

« Eingabe aus der Controller-Software (PC)
» Eingabe aus der Teaching Box

Position

LECP6

« Eingabe des numerischen Werts aus der Controller-Software (PC)
« Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box

Schrittdaten und
Parameter einstellen

« Eingabe des numerischen Werts aus der « direktes Teaching « keine ,Position"-Einstellung erforderlich

Schrittdaten- Controller-Software (PC) « Handbetrieb-Teaching Position und Geschwindigkeit werden
Einstte_llupg « Eingabe des numerischen Werts aus der Teaching Box durch Impulssignal eingestellt.
(Positionierung) « direktes Teaching

* Handbetrieb-Teaching

Zahl der Schrittdaten
Betriebsbefehl (I/0-Signal)
Abschlusssignal

64 Positionen 14 Positionen
Schritt-Nr. (IN*) Eingang = [DRIVE]-Eingang

(INP) Ausgang

Schritt-Nr. (IN*) nur Eingange
(OUT") Ausgang

Impulssignal

(INP) Ausgang

Einstellparameter

Position

,Normall
Mode"

Schrittdaten-
Eingangsart
LECP6

TB: Teaching Box PC: Controller-Software

Impulseingang-
Ausfuhrung
LECPA

Programmierfreie
Ausfiihrung

I LECP1*

Movement MOD | Wahleingr ,absoluten Position” und einer relaiven Position” = A\ | @ [ ] ABS/INC einstellen fester Wert (ABS)
Speed Transportgeschwindigkeit [} In Einheiten von 1 mm/s einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
Keine Einstellung
[Position]: Zielposition In Einheiten von 0,01 mm direktes Teaching
Position [ BN ) [ ) ) erforderlich
[Schub]: Schub-Startposition einstellen. Handbetrieb-Teaching
Acceleration/Deceleration | Beschleunigung/Verzogerung wéhrend der Bewegng | @ | @ [} In Einfeiten von 1 mm/s? einstellen. Auswahl aus 16 Stufen
Schrittltliaten- Pushing force | Kraft im Schubbetrieb 2N ) @ | InEinheiten von 1 %einstellen | In Einheiten von 1% einstellen | Auswahlaus 3 Stfen (gering, mite,hock)
Einstellung
(Auszug) Trigger LV Zielkraft wahrend des Schubbetriebs Al @ [ ) In Einheiten von 1 % einstellen | In Einheiten von 1 % einstellen | keine Enselung erforderich (Wert entsricht Schubkea)
Pushing speed | Geschwindigkeit wahrend des Schubbetriebs = A | @ [ } In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen.
Moving force Kraft wéhrend des Positionierbetriebs Al @ [ ) Eingestellt auf 100 % | Auf(verschiedene Wert fir jeden Antieb) % eistelen
Area output Bedingungen i das Enchlten des Bereichs-Ausgengssigndls | A | @ [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
- - - keine Einstellung
[Position: Toleranz zur Zielpositon Auf min. 0,5 mm Auf min. (verschiedene Werte
In position [Schub]'foleranzen N —— Al @ [ ) einstellen (Einheiten: | fiir jeden Antrieb) einstellen  erforderlich
i gang 0,01 mm) (Einheiten: 0,01 mm)
Stroke (+) Hubbegrenzung + X | X [ ) In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Stroke (-) Hubbegrenzung — X | X [ ] In Einheiten von 0,01 mm einstellen. | In Einheiten von 0,01 mm einstellen
Parameter-
Einstellung | ORIG direction | EinsielngderRichtung der Rickkehrzur Ausgangsposiionmigich = < | X [ ] kompatibel kompatibel kompatibel
A
(Auszug) ORIG speed Geschwindigkeit bei Rckkehr in die Ausgangsposiion = < | X [ ] In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | In Einheiten von 1 mm/s einstellen. | keine Einstellung
ORIG ACC Beschleunigung bei Rickkefr in die Ausgangsposition | X | X [ J In Einheiten von 2 mmis* einstellen. ~ | In Einheiten von 1 mms einstellen. | erforderlich
Watend der Shalergerickt gehalien | Wiahvend der Schalter gedrickt gehalten | Halien Sedie MANUELLE Tase (D)
JOG [ BN [ ) vird, kann der kontnuieliche Betrieb bei | wird, kann der kontinuierliche Betrie bei fi konstantes Senden gediickt (Geschuindighei
Einseleschwindighet getestetwerden. | Einstellgeschwindigheit getestet werden. | entspichtdem spezfizeren Wer.
Der Betreh bei Enstelendernung und | Der Betrieh bei Eistellentiermung und | Dricken Sede MANUELLE Taste (D QD)
MOVE X | @ [ ) -geschwindigheit ausgehend von der | -geschwindigkeit ausgehend von der | eimal i den Bemessungshetieb (Geschwindigkeit
Test aktuellen Posidon kann getestet werden. | akiuellen Position kann getestet werden. | Bemessung sind spezfizerte Werte)
Return to ORIG [ BN ) [} kompatibel kompatibel kompatibel
= Betrieb der spezifizierten S . ) ) )
Test drive Schrittdaten [ NN ) (konggmeeggcher kompatibel nicht kompatibel kompatibel
Forced output | ONIOFF des Ausgangs kann getestet werden. | X | X [ ) kompatibel kompatibel
Aktuelle Position, aktuelle Geschwindigkeit,
DRV mon aktuelle Kraft und spezifizierte Schrittdaten- © @ | @ [ ] kompatibel kompatibel ) )
Uberwachen Nr. kann tiberwacht werden, nicht kompatibel
Aktueller ON/OFF-Status der
In/Out mon Ein- und Ausgéange X | X [ } kompatibel kompatibel
kann tiberwacht werden.
ALM Status Aktueller Alarm kann bestatigt werden. [ ) kompatibel kompatibel kompatibel (Alarmgruppe anzeigen)
ALM Log record | InderVergangenheit erzeugter Alm kann bestétigtwerden. | X | X [ ) kompatibel kompatibel
Schrittdaten und Parameter
Datei Save/Load kénnen gespeichert, ibertragen | X | X [ ) kompatibel kompatibel nicht kompatibel
und geléscht werden.
Sonstige |Language Wechsl vithen epaischund Enlisch wibend 6 Pleinmigich. © @ | @ [ ) kompatibel kompatibel
Merkmale 9
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Elektrischer Greifer

bau/Allgemein verwendbare 1/0’s

vom Kunden zu stellen

PLC

\,‘ Spannungsversorgung
fiir /0-Signal
24 VDC A

®1/0-Kabel
Controller-Ausfihrung  Bestell-Nr.

LECP6 LEC-CN5-(J
LECP1 (programmierfrei) | LEC-CK4-[]

@Controller*

Programmierfreie Ausfiihrung STzl
LECP1
Anm.) Die Teaching Box, das Controller-Einstellset, das
Gateway und die Touch-Bedienerschnittstelle
kénnen nicht angeschlossen werden.

@Touch-Bedienerschnittstelle (vom Kunden zu stellen)
GP4501T/GP3500T
Hersteller: Digital Electronics Corp.

Cockpit-Elemente kénnen
E!g:mﬁcacee kostenlos iiber die Pro-face-
. Webseite heruntergeladen
Vom Kunden zu stellen Zu CN1 werden. Mit der Verwendung
Spannungsversorgung Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang 3?2 %?g;‘itﬁﬁgegfgrkzr;g
far Comrg\l!ﬂ) LECP6 Touch-Bedienerschnittstelle
24 VDC A™ vorgenommen werden.
Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitat
gefordert wird, sind elektrische .
Antriebe und Controller mit einer Serie GOT2000
Spannungsversorgung Klasse 2 Mitsubishi Electric Corporation
i UL1310 zu verwenden. GOTE2000  Anzeigebeispiele fiir die
.Antrlebskabel* Graphic Operation Terminal l...JberWaChUng Und
= : Anderung des aktuellen
Controller-Ausfihrung Standardkabel  Robotikkabel Werts und des Sollwerts
LECP6 (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang)| LE-CP-[J-S LE-CP-UJ des elektrischen Antriebs
LECP1 (programmierfreie Ausfiihrung) LE-CP-0J-S LE-CP-O konnen kostenlos von der

Mitsubishi Electric-
Webseite heruntergeladen
werden.

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschliissel" fur
den Antrieb integriert werden.

@Controller-Einstellset

Controller-Einstellset
(Kommunikationskabel mit Umsetzer und USB-Kabel liegen bei)
LEC-W2

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EG]

Kommunikationskabe|@-----------
(3m)

.......... @USB-Kabel

Anm.) Kann nicht mit Typ LECP1 betrieben werden.

@SNC Merkmale 10



Serie LEH

Systemaufbau/Impulssignal

@®Elektrischer Greifer vom Kunden zu stellen

pLC

- % @Strombegrenzungswiderstand
= =3 LEC-PA-R-[]
2

* Der Strombegrenzungs-
widerstand muss verwendet :
werden, wenn das Impulssignal f=-=--
von der Positionierungseinheit :
als offener Kollektorausgang
betrieben wird. Weitere Einzel-

i heiten finden Sie auf Seite 102.

M | Spannungsversorgung
fiir /0-Signal
24 VDC A™)

Anm.) In Fllen, in denen UL-Konformitét gefordert
wird, sind elektrische Antriebe und
Controller mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

®Endstufex --@I/0-Kabel

Endstufenausfilhrung ~ Bestell-Nr.
LECPA LEC-CL5-0J

vom Kunden zu stellen <
Spannungsversorgung | Impulseingang-Ausfihrung

flir Controller
24 VDC A™

LECPA

@Spannungsversorgungsstecker (Zubehor)
Anm.) In Féllen, in denen UL-Konformitét verwendbare KabelgroRe

gefordert wird, sind elektrische  AWG20 (0,5 mm?)
Antriebe und Controller mit einer

H Spannungsversorgung Klasse 2
] UL1310 zu verwenden.

@®Antriebskabel*

Controller-Ausfilhrung  Standardkabel Robotikkabel
LECPA (Impulseingang-Ausfilhrung)  LE-CP-[J-S LE-CP-[J

Die Markierung *: Kann in den ,Bestellschlussel” fir
den Antrieb integriert werden.

@Controller Einstellsoftware
Kommunikationskabel (mit Umsetzer)

und USB-Kabel sind inbegriffen.

LEC-W2

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3EG

Kommunikationskabe|@-------

--------- @USB-Kabel
(Zu-miniB-Ausfiuhrung)

Merkmale 11 %SNC



Elektrischer Greifer

SPS
(vom Kunden zu stellen)

Spannungsversorgung
der Gateway-Einheit
24 VDC A" D

Feldbus-
Spannungs- netzwerk

Versorgung

@Kommunikationskabel
LEC-CG1-00

s
|

@ Spannungs- e
Versorgungs-
stecker Zu CN1

Abzweiganschluss

EEGCCR

@Controller

Systemaufbau/Feldbusnetzwerk

Gateway-Einheit (GW)

Verwendbare Feldbusprotokolle:
CC-Link Ver. 2.0

DeviceNet™
PROFIBUS DP
EtherNet/IP™

@ Spannungs-
Versorgungs-
stecker
(Zubehor)

stecker

(Zubehory: # 4
* CC-Link Ver. 2.0

DeviceNet™

@ Spannungs-
Versorgungs-
stecker
(Zubehr)

1 ¥

Zu CN1

(Zubehdr) Spannungs-
versorgung

des Controllers
Anm. 1)

Spannungs-
versorgung

des Controllers
Anm. 1)

(.Elektrischer Greifer

O
2

----@Kabel zwischen
Verzweigungen

| Lecce2m

@®Endwiderstand-
Stecker 120 Q
LEC-CGR

----@Kommunikationskabel
LEC-CG1-0J

@Controller

@Controller Einstellsoftware
(Kommunikationskabel(mit Umsetzer) und
USB-Kabel sind inbegriffen.
LEC-W2

#Kommunikations-
kabel

USB-Kabel® ~—  pc
(Zu-miniB-Ausfuhrung) - (yom Kunden zu stellen)

@Teaching box
(mit 3 m-Kabel)
LEC-T1-3JG]

Verwendbare max. Zeh! der Controller, die

Feldbusprotokolle angeschlossen werden kcnen
CC-Link Ver. 2.0 12
DeviceNet™ 8
PROFIBUS DP 5
EtherNet/IP™ 12

Kompatible Controller

Schrittmotor-Controller Serie LECP6

Anm. 1) SchlieBen Sie die 0 V-Klemmen sowohl
fur die Spannungsversorgung des
Controllers als auch der Gateway-Einheit
an gleiches Potential an. In Fallen, in
denen UL-Konformitat gefordert wird,
sind elektrische Antriebe und Endstufen
mit einer Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

Merkmale 12



Ausfiihrung mit Linearfihrung ~ Ausfiihrung mit Linearfiihrung Ausfiihrung mit Linearfihrung  Ausfiihrung mit Linearfiihrung ——
Kugelumlaufspindel Riemen Kugelumlaufspindel Riemen ;‘ﬂ-ﬂ-:é
serie LEFS serie LEFB serie LEFS . Serie LEFB —d"—-'-
= . A5 |
" - Ty W~ =1 i T

CAT.ES100-87

serie LEFS serie LEFB serie LEFS serie LEFB
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub
GroRe [Kg] [mm] GroRe [Kg] [mm] GroRe [Kg] [mm] GroRe [Kg] [mm]
16 10 bis 400 16 1 bis 1.000 25 20 bis 600 25 5 bis 2.000
25 20 bis 600 25 5 bis 2.000 32 45 bis 800 32 15 bis 2.500
32 45 bis 800 32 14 bis 2.000 40 60 bis 1.000 40 25 bis 3.000
40 60 bis 1.000

Ausfiirung mit hoher Steifigkeit und Kugelumlauffihrung Mit Filhrungsstange

Kugelumlaufspindel Riemen Riemen

serie LEJS serie LEJB Serie LEL

s — B
e i
ERER

CAT.ES100-104

CAT.E102

serie LEL25M serie LEL25L
serie LEJS serie LEJB Gleitfuhrung Kugelfuhrung
. r,... max. Nutzlast Hub ., max. Nutzlast Hub ... /max. Nutzlast ~ Hub .., \max. Nutzlastf ~ Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
kgl [mm] [Kal [mm] kgl [mm] [Kal [mm]
40 55 200 bis 1.200 40 20 200 bis 2.000 25 \ 3 bis 1.000 25 5 bis 1.000
63 85 300 bis 1.500 63 30 300 bis 3.000

Ausfuihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt

Ausfiuhrung mit Ausfihrung mit Einfache Kugelumlauffuhrung  Doppelte
Gleitfihrung Kreuzrollenfihrung serie LEMH Kugelumlauffihrung
Serie LEMB serie LEMC Serie LEMHT

CAT.ES100-98

serie LEMB serie LEMC serie LEMH Serie LEMHT
. max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub . max. Nutzlast Hub " max. Nutzlast Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
[Ka] [mm] [Ka] [mm] [Ka] [mm] [Ka] [mm]
25 6 bis 2.000 25 10 bis 2.000 25 10 bis 1.000 25 10 bis 1.000
32 11 bis 2.000 32 20 bis 2.000 32 20 bis 1.500 32 20 bis 1.500
Merkmale 13
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Elektrische Antriebe von SM

Elektrischer Zylinder

Grundausfiihrung Axiale Motorausfiihrung Mit Kolbenstangenfiihrung  Ausfiihrung mit m
Serie LEY serie LEYOD serie LEYG . Kugelumlauffuhrung/ e
Sab/Spz ' 4 axiale Motorausfiihrung e

Ausfiihrung Serie LEYGOID e

Serie LEY serie LEYG
. Schubkraft Hub " Schubkraft Hub
GroRe GroRe
[N] [mm] [N] [mm]
16 141 bis 300 16 141 bis 200
25 452 bis 400 25 452 bis 300
32 707 bis 500 32 707 bis 300
40 1058 bis 500 40 1058 bis 300
AC-Servomotor
Grundausfuhrung Axiale Motorausfuhrung Mit Kolbenstangenfihrung Ausfihrung mit

Serie LEY serie LEYOID serie LEYG Kugelumlauffihrung/
" = axiale Motorausfuihrung
serie LEYGLOD

Serie LEY Serie LEY serie LEYG serie LEYG
. Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub . Schubkraft Hub
GroRe GroRe GroRe GroRe
[N] [mm] [N] [mm] [N] [mm] [N] [mm]
25 485 bis 400 25 485 bis 400 25 485 300 25 485 300
32 588 bis 500 32 736 bis 500 32 588 32 736
63 1910 bis 800

Kompaktausfihrung

Serie LES Serie LESH
Grundausfihrung Symmetrische Ausfuhrung Grundausfiuhrung/ Symmetrische Ausfuhrung
serie LESCIR serie LESOIL R Ausfihrung serie LESHOL

ﬁi_';ﬂ" serie LESHOR

CAT.E102

Grome | Max Nutzast Hub Ax_laII_eEI\S/Igtgrausfuhrung Groge | Max Nust| Hub Ax_lale Motorausfihrung
[Kg] [mm] Serie ) [Kgl [mm] Serie LESHOID
8 1 30, 50, 75 i 8 2 50, 75
30, 50 e v ! 16 6 50, 100
10 : 75,100 sz s 7 - 9 50, 100
5 5 30, 50, 75 X '/ 150
100, 125, 150

Miniaturausfiihrung Schwenktisch

Kolbenstangenausfiihrung Mit Schlitten Grundausfihrung Prazisionsausfuhrung
Serie LEPY serie LEPS serie LER serie LERH

CAT.E102 M CAT.E102

-
‘ .i serie LER
Serie LEPY Serie LEPS i Drehmoment [N-m] | Hachstgeschwindigkeit [/s]
Groge Max. Nutzlast Hub Groge Max. Nutzlast | Hub (Grundausf.|Hohes Drehmoment| Grundausf,|Hohes Drehmoment|
[Kd] [mm] [Kd] [mm] 10 [022| 032
6 1 6 1 25 30 0,8 1,2 420 280
25, 50, 75 i )
10 2 10 2 50 50 6,6 10
% SvVC Merkmale 14



Elektrische Antriebe von SMC

Elektrische Greifer

2-Finger-Ausfiihrung 2-Finger-Ausfihrung 2-Finger-Ausfiihrung 3-Finger-Ausfiihrung
Serie LEHZ mit Staubschutzabdeckung Langhub Serie LEHS
Serie LEHZJ Serie LEHF

CAT.E102

Serie LEHZ Serie LEHZJ Serie LEHF serie LEHS

. max. Haltekraft [N] |Hubibeidseitig . max. Haltekraft [N] | Hublbeidseitig . max.  |Hublbeidseitig . max. Haltekraft [N] | HublDurchmesser
Grote Grundausf| kompakt [mm] Grote Gundasst| kompakt [mm] Grote Haltekraft [N] [mm] Grofe Gundasst| kompakt [mm]

10 14 6 4 10 14 6 4 10 7 16 (32) 10 5,5 3,5 4

16 8 6 16 8 6 20 28 24 (48) 20 22 17 6

20 10 20 10 32 120 32 (64) 32 90 — 8

it 2

25 40 28 14 25 0 8 14 40 180 40 (80) 40 | 130 — 12

32 130 — 22 Anm.) ( ): Langhub

40 210 — 30

Controller/Endstufe

Schrittmotor Schrittmotor
4-Achsen-Controller Programmierfreie Ausfihrung

|
Speziell fir die Serie LEM
Schrittmotor

Feldbuskompatible Netzwerk- / Gateway-Einheit

Programmierfreie Ausfiihrung

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang Serie LECP1 (mit Hublernzyklus)
Serie LECP6 Serie JXC73/83 ® 14 Positionen Serie LECP2
Serie LECAG6 @ integriertes Bedienteld @ Vollhubanwendung wie

bei einem Druckluftzylinder
@ 2 Hubendpositionen +
12 Zwischenpositionen

@ 64 Positionen

@ Eingabe tiber Einstellsoftware
fiir den Controller oder
Teaching Box

E‘ 2

Schrittmotor

Impulseingang-Ausfihrung

Serie LECPA Serie JXCO1 Serie JXC92 Serie JXC93 Serie LEC-G
= Ethen\et/IP Ethen'et/IP &
1,” s s .
| = Al
EtherCAT.
B i CCotink ;
A Devicei'et
T
QHEQbinke Payisavehp s l

-

Servomotor AC

Impulseingang-Ausfihrung CC-Link-Ausfihrung mit SSCNETII-Ausfuhrung

Serie LECSA direktem Eingang Serie LECSS
Serie LECSB | Serle LECSC 47 SSCNETII
@ Inkremental-Encoder: ; (I-'_ ink SERVO SVSTEW CONTROLLER NETWORK

i |
4

Serie LECSA Serie LECSB

LECSA hat einen Impulseingang und
kann ebenfalls im Positionierbetrieb
betrieben werden.

@ Absolut-Encoder:
LECSB ist nur mit Impulseingang.

SSCNETII/H-Ausfuhrung
Serie LECSS-T r
i

|

MECHATROLINK I -Ausfuhrung
Serie LECYM

.I.I MECHATROLINK - I

MECHATROLINKII-Ausfuhrung
Serie LECYU

.I.l MECHATROLINK - IT

Merkmale 15
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Variantenubersicht )

Elektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ/LEHZJ/LEHF

Controller-/

Endstufen-

Details
L

Hub Haltekraft [N] Offnungs-/
beidseitig SchlieBgeschwin-
| 2bis6 |
6 bis 14 = 5 bis 80
| 3bis8 |
LEHZ I 16 bis 40 | 11bis28 | 5 bis 100
| s2pbis130 |  — |
5 bis 120
| 84pis210| — |
| 3bis6 |
6 bis 14 = 5 bis 80
| 4bis8 |
LEHZJ mit Staubschutzabdeckung LEHZJ 0|
16 bis 40 11 bis 28 5 bis 100
25 | 14 |
10 |16 (32) Am)| 3 bis 7 | 5 bis 80
e 20 |24 (48) Am)| 11 bis 28 |
32 |32 (64) Anm)| 48 bis 120 | 5 bis 100
40 |40 (80) Anm)| 72 bis 180 |

Serie Seite

Seite 1

Serie LECP6

Serie LECP1

Serie LECPA
Seite 15

Seite 27

Anm.) (): Langhub

Elektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

Hub
beidseitig
(mm]

REUCINE AN

Standard

Offnungs-/
SchlieBgeschwin-
digkeit (mm/s)

10 | 4 |22bis55]| 14bis35| 5bis70 |
LEvE 20 | 6 | o9bis22 | 7his17 | 5bisso |
32 | 8 | 36bisoo| — | spis100 |
40 | 12 |s2bis130| — | 5bis120 |

Details
auf
Seite

Controller-/
Endstufen-
Serie

Serie LECP6
Serie LECP1 | Seite 40
Serie LECPA

Controller/Endstufe LEC

; . Parallel-1/0 Details
pusiiivung | Serie | <O pedbler 1o monen |
Schrittdaten — «

- . 24 VDC | 11 Eingange 13 Ausgénge )
mit direktem LECP6| Schrittmotor +109% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 64 Seite 55
Eingang
Programmierfreie . 24 VDC 6 Eingénge 6 Ausgange )
Austihrung LECP1 | Schrittmotor +109% | (Optokoppler) | (Optokoppler) 14 Seite 68
Impulseingang- . 24 VDC 5 Eingénge 9 Ausgénge . .
Ausfiihrung LECPA|  Schrittmotor +10 % | (Optokoppler) | (Optokoppler) Selieig

Ubersicht 1
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Schrittmotor (Servo/24 vDC) Ausfihrung

OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHZ

MOAEIHAUSWANT oo e Seite 1

. &“’ BeStelISCNIUSSE! ..o oo, Seite 7

.': TECHNISCNE DAtEN  cveeeeeo oo Seite 9
K ONSITUKLION oot e e e Seite 10
ADMESSUNGEN ..o Seite 11
Fingeroptionen ............................................................................................. Seite 14

OElektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung serie LEHZJ

ModellaUSWaR! . oo Seite 15
BeStelSCNIUSSE] .o oee e e Seite 21
TECHNISCNE DAtBN oo e Seite 23
KONSEFUKLION - e Seite 24
Abmessungen ................................................................................................ Seite 25

OElektrischer 2-Finger-Greifer serie LEHF
Modellauswahl ... Seite 27
BeStellSCNIUSSEI .o et Seite 31
TECHNISCNE DAtBN oo e e e Seite 33
KONSTTUKLION e e e Seite 34
ADMESSUNGEN .o Seite 35

OElektrischer 3-Finger-Greifer serie LEHS

ModellausWahl ... Seite 40
BestellSChIUSSE - .vveeeeeeeee e Seite 43
TECHNISCNE DAL oo e Seite 45
KONSTTUKLION ..o Seite 46
ADMESSUNQEIN - Seite 47

Produktspezifische Sicherheitshinweise ... Seite 49

O Schrittmotor Controller/Endstufe

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang/serie LECP6 ... Seite 55

T M Controller-EinstellSet/LEC-W2 ..o Seite 62
1 TeaChing BOX/LEC-TL oorvveorioeeoosisios oo Seite 63
Gateway-EinheiUSerie LEC-G oo Seite 65
Programmierfreier Controller/serie LECPL ..., Seite 68
Schrittmotor-Endstufe/serie LECPA ..o Seite 75
Controller-EinstellSet/LEC-W2 ....ccoo oo, Seite 82

Teaching BOX/LEC-TL oo Seite 83
Schrittmotor-Controller/serie IXCL L o ooooveivioiiii e Seite 74
Mehrachs-Schrittmotor-Controller/serie JXC73/83/92/93 ..................... Seite 74
Z;SNC Ubersicht 2

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF H LEHZJ ” LEHZ 1

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
icherheitshinweiset

E



Elektrischer 2-Finger-Greifer
Serie LEHZ

Modellauswahl

Auswahlverfahren

. . B, Ermittlung der von aulen
m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange. »m aut die Finger wirkende Krat,

SlieY Ermittlung der Haltekraft.

Prufen Sie die - Berechnen Sie die Wabhlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHZ20
, o Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstticks
Werkstiickgewicht: 0,1 kg » @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks %0 \ \ \
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und Schubkraft 100 %
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt _, 40 ‘
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis Z
20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betragt. L 30 70 %
Anm.) Fur weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der dr:g 27 I
erforderlichen Haltekraft. ® 20
) = 40 %
@ \Wenn grof3e Beschleunigungen oder StoRkréfte wahrend %
des Werkstiicktransports erwartet werden, missen 10
VorsichtsmalRnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache 0
des Gewichts des Werkstiicks betragen. 0 20 30 40 60 80 100 120 140
Erforderliche Haltekraft Hebelarm L [mm]

=0,1kg x 20 x 9,8 m/s? = min. 19,6 N
Schubkraft: 70 % Bei Wahl der Ausfuhrung LEHZ20

. M . s . @ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden. Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstiicks und erfullt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

|

Hubarmlange L = 30 mm

| |

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s LEHZ20
— 110
S 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
Berechnung der Haltekraft g o0
1 1 Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung % 80
links, mit folgenden Werten: 2 70
F: Haltekraft [N] 3
! u: Reibungskoeffizient zwischen den "’?‘u 60
| i Anbauteilen und dem Werkstiick _% 50
m: Werkstuckgewicht [kg] 2 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) 3
mg: Werkstickgewicht [N] 300 10 20 30 40 50 60
@ @ sind die Bedingungen, unter denen das o
. . Finger ~ Werkstiick nicht fallt, Schubgeschwindigkeit [mm/s]
) ‘ 2xuF>mg @ Die gewiinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
Anbauteil o Greiferfinger wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
| und somit F > i . S )
= | F 2xp Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
XN Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, anhand der bestimmten Schubkraft [%].
I\ Werkstiick ergibt sich fiir “F” folgende Formel:
WF | uF F=-19 ya
) r.ng ] 2xp ) <Hinweis> Reibungskoeffizient u (abhé&ngig von Betriebsumgebung,
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen” Haltekraft usw.)
« Die von SMC empfohlene Angabe “10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoefiizientp | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoRlasten wahrend des normalen Betriebs usw. berticksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
—02 —o1 0,2 Metall
2 =G 2 = min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
m m
F:—gx4:lemg F:—gx4:20xmg
2x0,.2 2x0,1 Anm.) « Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als 1 = 0,2 betragt, empfiehlt
* * SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fac[1e de§ Werkst[]ckgewights betrégt.
Llo-fache des Werkstijckgewichts} [ZO-fache des WerkstUckgewichts} « Wenn groRe Beschleunigungen oder StoBkrafte wahrend des Werkstiickiransports
erwartet werden, miissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden.

O
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Modellauswahl

Modellauswahl Serie LEHZ

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft ,F* bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstiick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

@ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstucks ,L*
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

AuRengreifend Innengreifend
! !
ey ey
[l L mal [mal L |
© & © ©
ol o ﬁ oIl Finger
< Anbauteil Iz
Anbauteil O 1
L: Hebelarm - i . L: Hebelarm
~—F F: Haltekraft F &ij’ F F: Haltekraft
Werkstuck

# Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

# Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS M LEHF ” LEHZJ M LEHZ ’

LECP6 ‘

Standard diein den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden. (.?
O
LEHZ10 LEHZ10L L_IIJ

20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
—
16 0
= Schubkraft 100 % A e O
£ | —r 2 —~——_Schubkraft 100 % W

- 70 % B 4l — o\\‘
('IU 40 % fIU 2 —_— 40 % %
4 L
-
0 0

0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 —
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] D
O
LEHZ16 LEHZ16L §

20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
o
=
__ 16 8~ 3
Z = >

= — 0, =
L 12 Scwft 100% L \\ Schubkraft 100 % ,;':,
< 3 ~—~——70% x ~—_| 70% [ - B
= T = £.2
© [— S [ — (SR
[ — 40 % — g T | 40% — £ 2
4 2 5
23
=<
0 0 82
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 a3
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] -
ZS\VC 2



Serie LEHZ

Modellauswahl

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, + Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ20 LEHZ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: £25 % vom Endwert
0 Schubkraft 100 % 30 Schubkraft 100 %
z Z 2 |
= 30 70 % & 20— = o‘
S —_— 5 ——] | 70%
S 20 0% g B W
© 0 ©
T £ 10 40% ——
10 5 a—
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ25 LEHZ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: £25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: £25 % vom Endwert
Schubkraft 100 % %
= e IEER = ~——___ Schubkraft 100 %
- Z 25 ———
L 30 L 20 -
0,
8 0% & B 70 %
T 20 5 15
< —_— 40 % T
T £ 10 40 %
10
5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
160 Haltekraftgenauigkeit: £20 % vom Endwert Wahl der Schubgeschwindigkeit
T @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 120 ———Schubkra ° Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
w Standard
= — 0,
£ 80 ——— =10 110 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
[ < 100
s 40 % = 90
=z 70
0 £ 60
0 50 100 150 200 250 9L 50
=
Hebelarm L [mm] S 40
S 30
LEHZ40 g o 10 20 30 40 50 60
250 Haltekraftgenauigkeit: +20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
Kompakt
200 Schubkraft 100 % 15)0
= e — = 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
L 150 —=—g 5 5 90
@ 100 T 70
= 40 % £ 0 |
- g
50 g 50
< 40
0 £ 30
0 50 100 150 200 250 n 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]




Modellauswahl Serie LEHZ

Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstiicks so, dass die Exzentrizitat ,H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange aufRerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

Ses =71
] o XS

L H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

O o

T | ©° |p _

i

H: Exzentrizitat
L: Hebelarm

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ10 LEHZ10L
100 100
g 80 g 80
T 50 \ T 50 \ >
g N g N, L
i % N 30 , ——
5 40 5 40 Sep, % ©
N o &
x LSt 2o x
520 %'bf('f% 4 g 20 209 Py \ (Lﬁ
3 | \ -
0 ' 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] (-?
O
LEHZ16 LEHZ16L -
140 140 I
= 120 = 120 o
£ 100 >N £ 100 N O
T \\ T \\90 % LL
= 80 200 = 80 ~Juey, —
S 60 Scp, 90, 5 60 Q'7170
= Obkr : £ X % 2 E
o 40 U o 40 0,
'-% % % \\ 5 \%0 0 O
0 ™~ 0 N |~
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 —
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] D
O
LEHZ20 LEHZ20L §
140 140 =
= 120 = 120 S
o~
E. 100 E. 100 RS
T T &)
<
5 80 Q9 5 80 s 20, =
N 60 \\ N 60 \Sc 2% =
g SN 2 Nlusy 28
g 40 o0 g 40 %, 22
X 3 X () NS
LIJ NZ 0 a N, =
20 R 20 78
0 o~ 0 53
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 &g

Hebelarm L [mm]

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS W[ LEHF }[ LEHZJ M LEHZ ’

Hebelarm L [mm]

O

|



Serie LEHZ

Ermittlung von Hebelarm und Uberhang: Serie LEHZ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZ25 LEHZ25L
250 250
'E 200 'E 200
E E
T T 2
= 190 o = 190 0 %
5 % 5 Sg 2%
£ 100 RS — £ 100 Dty
0
3 Reaps 3 2,
= 50 20, X 50 9
| 0 O/o\\ l 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHZ32
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'E’ 200
£
% 150 %
Iy \ <
5 100 <So. (>
S )
N 7
L

150 200 250
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Modellauswahl Serie LEHZ

Ermittlung der von auRen auf die Finger einwirkenden Kréafte: Serie LEHZ

1

Fv

Fv: zulassige vertikale Last Mp: Langsbelastung

Mr: Seitenbelastung

My

~—

[cX:]
(0]

-

EmE—
X =

T

~_
Mr

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

=5

My: Querbelastung

Modell Zulassige vertikale Zulassiges statisches Moment
Last Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]

LEHZ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZ25(L)K2-14 255 1,94 1,94 3,88
LEHZ32(L)K2-22 343 3 3 6
LEHZ40(L)K2-30 490 45 45 9

Anm.) Die in der Tabelle aufgeflihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulassigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

T8
=2

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS }[ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ ’

zulassige Last F [N] =

M (zuléssiges statisches Moment) [N-m]

Lx 108 *

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)

Eine statische Last von F =10 N,

bewirkt bei einer Hebelarmlange

L =30 mm beim Greifer LEHZ16K2-6 ein Kippmoment.

zulassige Last F =

0,68
30 x 103

=22,7[N]

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

Somit ist eine Verwendung méglich.

O
g

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Elektrischer 2-Finger-Greifer
[ Schrittmotor (servor24 voc) J

Serie LEHZ (¢

LEHZ10, 16, 20, 25, 32, 40

Kompatibel» seite 86

Ethen\et/IP @ IO-Link

Devicei'et EtherCAT.™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 96 | Bestellschliissel

K2-

10 4
© 000 600

LEHZ

Sl[i]6P]1
60 0 0o

0 GroRe 9 Ausfiihrung 9 Spindelsteigung a 2-Finger- Fingeroptionen
10 — Standard | K | Standard | Ausfuhrung —: Standard
16 L Anm.) Kompakt (Gewindebohrung in
20 Anm.) GréRe: Nur 10, 16, 20, 25 Offnungs-/SchiieBrichtung)
25
i(z) 9 Hub [mm] @ Fingeroptionen
Hub BaugroRle — | Standard (Gewindebohrung in Offnungs-/SchlieRrichtung)
4 10 A Seitliche Montage mit Gewindebohrung
6 16 B | Durchgangshohrung in Offnungs-/SchlieRrichtung
10 20 © Flachfinger
14 25 A seitliche Montage mit
22 32 Gewindebohrung
30 40

0 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der linken Seite
(Eingang )Bezugsebene fiir Montage
4@ ‘ 5D | B: Durchgangsbohrung in
_ - —=iat Bezlgsebene Offnungs-/SchlieRrichtung
\ J k@ /,/ |\ fiir Montage
Motorkabel '
Steckerabdeckung
A\ Achtung
Ei fd [CE-konforme Produkte]
ingang au . er Bezugsebene fiir Montage Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem
vorderen Seite J der elektrische Antrieb der Serie LEH mit dem
g Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
& | Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung
Elezugsebene des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger
|\ far Montage elektrischer Gerate und Verdrahtung abh&ngig. Aus
{:‘:}_ = diesem Grund kann die Erfullung der EMV-Richtlinie nicht
= ] fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen
||| Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind.
Motorkabel Daher muss der Kunde die Erfilllung der EMV-Richtlinie
Steckerabdeckung fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
und Anlagen Uberprufen.
4 [UL-konforme Produkte]
\/ In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller/Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
uﬂﬂ
. |
Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~______-o-----====""""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHZ10LK2-4 — -
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des LI 1.
Controller/Endstufen-Typenschilds tGbereinstimmt. @
\_ @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-I/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ® )

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EHZ

@ Antriebskabel-Ausfuhrung*!

@ Antriebskabellange [m]

@ Ausfuhrung Controller/Endstufe*

— Ohne Kabel — Ohne Kabel - Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 6N LECP6 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*? 3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
+1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 IN LECP1 NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fir 8 g+ 1P (programmierfreie Ausfihrung) | pPNP
) bewegliche Anwendunge_n das Robotikkabel. A 10 AN LECPA NPN
%2 Das aus dem Antrieb herausragende " | Isei Ausfiinh

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 AP_ | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP

fixieren. Fir nahere Angaben zum © 20* = Néhere Angaben zu Controllern/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

m 1/0-Kabellange [m]*!

# Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 9.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfihrungen gewahit wird, kann das 1/0-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 61 (LECP6), Seite 74 (LECP1) oder Seite
81 (LECPA), wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist.

+2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung fiir die Controller/Endstufe-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor konnen
nur Kabel mit 1,5 m Lénge verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage
1 1,5 D DIN-Schienenmontage*
3 3*2 + DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte
5 5%2 getrennt bestellen.

(Siehe Seite 56.)

und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen.

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Ausfiihrung
mit Schrittdaten-
Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfihrung

Standard-Controller

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Ausfihrung

t
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Merkmale Werteeingabe (Schrittdaten) Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

kompatibler Motor

Schrittmotor

Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

| —_

Versorgungsspannung

24VDC

Details auf Seite

Seite 55

‘ Seite 68

I Seite 75

SvVC
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‘JXC73/83/92/93‘ IXC[ 1 ‘ LECPA | LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ 1 LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHZ

Technische Daten

Modell LEHZ10|LEHZ16|LEHZ20|LEHZ25|LEHZ32|LEHZ40
Hub (beidseitig) 4 6 10 14 22 30
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40 52 bis 130|84 bis 210
[N] Anm- 1) Anm-3) | K ompakt | 2 bis6 | 3 bis 8 11 bis 28 — —
Offnungs- und SchlieBgeschwindigkeit/ . . . . . .
Schubgeschwindigkeit [mmis] Am 2 Am. 9 5 bis 80/5 bis 50 | 5 bis 100/5 bis 50 | 5 bis 120/5 bis 50
2| Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
E Ausfuhrung mit Fingerfihrung Linearfuhrung (nicht rotierende Ausfuhrung)
<é Wiederholgenauigkeit der +0.05
% Langenbestimmung [mm)] Anm. 4) -
Q | Fingerspiel pro Seite [mm] Am.5) max. 0,25 \ max. 0,5
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm.6) +0,02
g Positionierwiederholgenauigkeit pro Seite [mm] +0,05
-5 | Hysterese pro Seite [mm] Am.7) max. 0,25 \ max. 0,3
() T o
= | StoR-/Vibrationsfestigkeit [m/s?] Amm. &) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 165 220 430 585 1120 1760
Gewicht [g]
Kompakt 135 190 365 520 —_ —
S | MotorgroiRe 20 28 42
i}
5] ” N
a | Motorausfihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
@
§ Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
E Nennspannung WY 24 VDC +10 %
@ | Leistungsaufnahme/
£ Sndby teiungs. | Standard 11/7 28/15 34/13 | 36/13
fnahme im Betriebs-
el Sustand W] oy | Kompakt 8/7 22/12 — —
£ | Max. momentane | standard 19 51 57 61
o | Leistungsaufnahme
L | [W] Anm. 10) Kompakt 14 42 — —

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstticks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks
auf 150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZ10/16, +25 % vom Endwert LEHZ20/25 und +20 %
vom Endwert bei LEHZ32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die
Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein.
Andernfalls kann es zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten
fur beide Finger. Fr die Geschwindigkeit fur nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

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

Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching
Box), wenn das Werksttick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wéahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch das Spiel. Verlangern Sie den
Hub beim Offnen um den Betrag des Spiels.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstlickposition) , wenn der
Greifvorgang wiederholt mit dem gleichen Ablauf und bei dem gleichen Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wéahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) Stof3festigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der
Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und
rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten
wird (inkl. Energiesparmodus wéahrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die

Montageanweisung

Wahl der Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Seite des Gehéauses

Positionierstift

./ Einbaulage

2 Y —

b) Bei Verwendung der Gewinde

c) Bei Verwendung der Gewinde

an der Montageplatte auf der Ruckseite des Gehauses

1 1 1 1

= = Einbaulage
Q
q
q

ﬁ<<):]

Positionierstift
ZS\C

Einbaulage

—

Positionierstift

00
6




Konstruktion

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EHZ

Serie LEHZ
Hm—;—l‘m
3 i e
2 /.
Ersatzteile
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Zentrierring Aluminiumlegierung
4 Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 | Greiferfinger —
9 Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
10 | Schrittmotor —

Ersatzteile Fingereinheit (Position 8)

Grundausfihrung () Seitliche Montage mit Durchgangshbohrung in Offnungs-/ Flachfinger mit
9 Gewindebohrung (A) SchlieRrichtung (B) Gewindebohrungen (C)
Baugrofile
10 MHZ-A1002 MHZ-A1002-1 MHZ-A1002-2 MHZ-A1002-3
16 MHZ-A1602 MHZ-A1602-1 MHZ-A1602-2 MHZ-A1602-3
20 MHZ-A2002 MHZ-A2002-1 MHZ-A2002-2 MHZ-A2002-3
25 MHZ-A2502 MHZ-A2502-1 MHZ-A2502-2 MHZ-A2502-3
32 MHZ-A3202 MHZ-A3202-1 MHZ-A3202-2 MHZ-A3202-3
40 MHZ-A4002 MHZ-A4002-1 MHZ-A4002-2 MHZ-A4002-3
10

% S\VC

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ 1 LEHZ

Produktspezifische
icherheitshinweiset
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Serie LEHZ

Abmessung_;en

LEHZ10(L)K2-4

@ 2,5H9 (39%°)

Tiefe 2,5
Bezugsebene fiir Montage

Motorkabellange

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

65

—~
-
-
=
- N
~
== o
< sl
< ©
o
S N
s /
Referenzposition

des Haltepunkts

2XM4x0,7x6

Geschlossen: 11 0%
Gedffnet: 15702

2 x @ 3,3 durchgehend

Handhilfsbetétigung

=~ 300
. =
o H’
N
2o @ 2,5H9 (*3%%)
[ToRRd) m | m —_
= Tiefe 2,5
Lo
R
35 /L
2xM3x05x6
N~
5 805 wl
4:I._2> 4 xM2,5x 0,45
(Finger-Betriebsbereich: 11 bis 16) Anm.)
[mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite sosiell L (Ll)
LEHZ10K2-4O | 103,8 | (59,7)
LEHZ10LK2-40| 87,2 | (43,1)

o
wl B NI
5 S S ) N Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
: kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
" kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
Bezugsebene fiir Montage 20 20 ! .
g g angebrachte Werkstiick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
LEHZ16(L)K2-6
@ 2,5H9 ('5°%)
Tiefe 2,5
B b ir Mont Motorkabelldange = 300
czugsebene 1r Yontage (Kabeleingangsrichtung: Standard)
— = g
— g S
= 2l 3 Cla 0,025
= +0,
213 2|9 ©2,5H9 (‘3%%)
. oz 0|0 lmlm Tiefe 2,5
- N P
Sl 35 3 D, @I
N o) 2 1]
ha . iﬁI : E 85 -
n ~ , i 3‘5 _-@-
ol iy ‘ 2XxM4x0,7x6
Sy t =
— 2xM4x0,7x6 0
Referenzposition 2 x @ 3,3 durchgehend 8 0,05 N
des Haltepunkts 103 14 4xM3x0,5
Geschlossen: 14,6 "5y
5 01 Gebffnet: 20,6 *33  (Finger-Betriebsbereich: 14,6 bis 21,6) Amm)
24
38 [mm]
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZ“:cé(Ii(eg 60 llI; 8 (g;l;)
LEHZ16LK2-600 | 96,2 | (43,1)

Handhilfsbetétigung

2X@5

20

23,7

-
)
—

Bezugsebene fiir Montage/

20

i

20

35

11

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werksttick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

O
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Abmessung_;en

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EHZ

LEHZ20(L)K2-10

Motorkabellange = 300

@ 3H9 ('5:9%%) (Kabeleingangsrichtung: Standard)

Tiefe 3
3 Bezugsebene
fiir Montage 4
Y
4
2| o D 3
ol V'S ; XTI e
- (<]
8 2|8
o A = i
vl o Geschlossen:
Q 1620 2xM5x0,8x8
edffnet. [T
Referenzposition / N 2603 2 x @ 4,2 durchgehend
des Haltepunkts 8 01 04 (Finger- Betriebshereich: 16 bis 28) Anm)
30
50

Handhilfsbetatigung

i
i
!
!

i

i

i
i
!
\

H [Te)
i S
i, © <
IR
3 i +H 2
~ L“.I \
< 1
! i
s =
Bezugsebene fiir Montage 28 20
42

LEHZ25(L)K2-14

@ 4H9 (0°%°)

Tiefe 3 \

Motorkabellange = 300

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

: ?\Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

[
“3] Bezugsebene “I:t 7 \
| e
< fiir Montage \
TN 7
- 0 3 ‘(2\ g 0
N S ©
™|« e 2% ™
o 1o i 22
[}
! = I
4 p—
2o Geschlossen:
N 19°9% 2 X M6 x 1,0 x 10
Gedffnet: s — 2 X @ 5,2 bis
10,8,1 3305 (Finger-Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Am.)
Referenzposition 38
des Haltepunkts 63

Handhilfsbetatigung

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

2x@5

20

~
)
™

U

Bezugsebene fiir Montage

17,1

[ 1

@
I
BT
Rl

20

]
N
[e2]

O

B
g° ® @ 3H9 (39%%)
2o Il mll ATiefe 3
™=
ﬁ\ N n
4 Ave \A& 31 N
Pl
P 2xM5x0,8x8
$ o
n
109
008 4xXM4x0,7
18 | ———
[mm]
Modell L (L1)
LEHZ20K2-100] 129,6 | (61,8)
LEHZ20LK2-1001 | 1156 | (47,8)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
Finger sich bewegen kénnen, wenn
sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das
am Greifer angebrachte Werkstuick
nicht die Werkstuicke und Anlagen im
Umfeld des Greifers behindert.

@ 4H9 (5930

4H9 (*30%0)
Tiefe 3

Tiefe 3

r

Y
Ya
PEad

15,5
[
25,5

12 —8,05

2x M6 x1,0x10

4 xM5x0,8

[mm]
Modell L (L)
LEHZ25K2-1400 | 139,8 | (61,8)
LEHZ25LK2-140 | 125,8 | (47,8)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
Finger sich bewegen kénnen, wenn
sie zurtick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das
am Greifer angebrachte Werksttick
nicht die Werkstuicke und Anlagen im
Umfeld des Greifers behindert.

12

Modell
Auswahl

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

‘JXC73/83/92/93‘ IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHF ” LEHZJ 1 LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZ

Abmessungen

LEHZ32K2-22

@ 4H9 ('3%%  Motorkabelliinge = 300

Tiefe 3 (Kabeleingangsrichtung: Standard)
[ [
g— Bezugsebene P
Cffiir Montage 3
TSl ™
o
m o 2| o
< \ Sl 8
— —
©
— FanY
© b 5
g - R
© N
(&)
L L
el I 1
— [ ]
<
ol Geschlossen:
%2, 2XM6X10x10
Referenzposition des Haltepunkts / Gedffnet: 2 x @ 5,2 durchgehend
0
124, 4805 (Finger-Betriebsbereich: 26 bis 49,5) A™m.)
48
97

Handhilfsbetétigung

wn
Q
B i
10| ] [N
St [ < <
N <
a2 .20,]
Bezugsebene fiir Montage 63
LEHZ40K2-30 Motorkabellange = 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
[ [
@ 5H9 (9%°)
< Jiefe 4
%e]
=
Bezugsebene
fiir Montage L 16 o
[nl m ©
R
. é
9|
)]
- o o
0| A4 i \V
S A
I S
| 0 90 <
i i ; E
4 — | L m— T|o
o |-
3| o Geschlossen:
Referenzposition « 3035 2xM8x1,25x14
des Haltepunkts ] Gedffnet: 2 x @ 6,8 durchgehend
14 44 k M 60 78,5 (Finger-Betriebsbereich: 30 bis 62,5) Anm)

42

[fe]

Q

Handhilfsbetétigung : :

} H - —

-

2| e Sk

g & — |

7 42 20
Bezugsebene fiir Montage 20

13

O
g

4H9 (3050
Tiefe 3

;

@ 4H9 ("50%0)
Tiefe 3

)
~ba
—.

53] \2xM6x1,0x10

vt.\

28

4xM6x1,0

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die

Finger sich bewegen kdnnen,
wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das
am Greifer angebrachte
Werkstiick nicht die
Werkstlicke und Anlagen im
Umfeld des Greifers behindert.

)

+0,03(
0

5H9 (
Tiefe 4

@ 5H9 ("5°%0)
Tiefe 4

OO~

f”

Par)

—
22,5

37,5

18—8.05

2xM8x1,25x14

~
5o

4xM8x1,25

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die

Finger sich bewegen kdénnen,
wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das
am Greifer angebrachte
Werkstiick nicht die
Werkstiicke und Anlagen im
Umfeld des Greifers behindert.



Serie LEHZ

Fingeroptionen

Seitliche Montage mit Gewindebohrung (A)

Durchgangsbohrung in Offnungs- / SchlieRrichtung (B)

= 7
Pree be— 4 |

Modell
Auswahl

|

\

LEHZ

’.BL_,—G.‘
m Mm
-~
4x MM & o E
* Gewinde fur [oJ BRECY g
Anbauteil @@ @ § L_IIJ
o
o L | o L&k g
S
(- o
< < 4 x gH Durchgangshohrung 5 %
* Bohrung fiir £ i
i wn
(mmi Anbauteilmontage (mmi 1
Modell A B C MM Modell A B H
LEHZ10(L)K2-4A0 3 5,7 2 M2,5 x 0,45 LEHZ10(L)K2-4BO 3 5,7 2,9 —
LEHZ16(L)K2-6A0] 4 7 2,5 M3 x 0,5 LEHZ16(L)K2-6BO 4 7 34
LEHZ20(L)K2-10ACI 5 9 4 M4 x 0,7 LEHZ20(L)K2-10BO 5 9 45 7))
LEHZ25(L)K2-14A0 6 12 5 M5 x 0,8 LEHZ25(L)K2-14B0 6 12 55 I
LEHZ32K?2-22A0 7 14 6 M6 x 1 LEHZ32K2-22B] 7 14 6,6 '-_'IJ
LEHZ40K2-30A] 9 17 7 M8 x 1,25 LEHZ40K2-30B[] 9 17 9
e —
Flachfinger mit Gewindebohrung (C) ©
4 x MM Gewindelange L O
* Gewinde fiir Anbauteil LLl
7 -
_ E EEEE) ‘
CI® :]
=) Q
| 2
B|| A -
. o
’_B—\___,—CL‘
O
L
I 11 -
- <
. | m | m 85
&l ¢ 4
2 . & X —
° | ° L | =
g il S
Ll K J W <
D G i
mm) | &
G Gewicht 2
Modell &) = c o B Gedffnet |Geschlossen J K MM L LA (9) %
LEHZ10K2-4CO 0 0 10,025 0 165 S
LEHZ10LK2-4C0] 2,45 6 52 | 10,9 2 540, | 1,48, | 445 | 2H9Y M2,5 X 0,45 5 5905 13 =
LEHZ16K2-6CO 0 0 40,025 0 220 =
L EAZ16LK2-6CL] 3,05 8 83 | 141 25 745, | 1,43, | 58 | 2,5H9% M3 x 0,5 6 B T 2 %
LEHZ20K2-10CO o o 10,025 o 430 2 =
LEHZ20LKo-10c0] | 39 | 10 | 105 | 179 3 11,65, | 1,635, | 7,45 | 3H9'S M4 x 0,7 8 10955 = QE
LEHZ25K2-14CO 0 0 40,030 0 575 £c
LEHZ25LK2.14Cc00 | 49 | 12 | 131 | 218 | 4 165, | 202 | 89 | 4H9% M5x08 | 10 | 128w - | 55
LEHZ32K2-22C0O 7,3 20 18 34,6 5 253, 3.9, 14,8 5H9 5% M6 x 1 12 15005 | 1145 [
LEHZ40K2-30C 8,7 24 22 41,4 6 333, B 17,7 6H9 50 M8 x 1,25 16 18 545 | 1820

ZS\VC
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung

Serie LEHZJ
Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft.

»m Ermittlung der Hebelarmléange.

Ermittlung der von auBen auf

»m die Finger wirkende Kraft.

Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die
Bedingungen.

Beispiel
Werkstiickgewicht: 0,1 kg

Schubkraft: 70 %

Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

-—)

>

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter
Berucksichtigung des Gewichts des Werkstticks
@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis

20-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betrégt.
Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der erforderlichen

Haltekraft.

® Wenn groBe Beschleunigungen oder StoRkréafte
wahrend des Werkstlicktransports erwartet werden,
mussen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstiicks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1kg x 20 x 9,8 m/s? = min. 19,6 N

|

| |

[y
=
o

Anbauteil

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:
F: Haltekraft (N)
u: Reibungskoeffizient zwischen den
Anbauteilen und dem Werkstiick
m: Masse des Werkstticks (kg)
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Gewicht des Werkstiicks (N)
sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstlck nicht fallt,
2xuF>mg

T—Anzahl Greiferfinger

mg
2xXu

Finger

und somit F >

R
]

uF | uF
mg

F Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, ergibt

Werkstiick sich fur “F” folgende Formel:
__Mg
F—quxa

“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betragen”

+ Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wéhrend des normalen Betriebs usw. bericksichtigt.

Beipn=0,2 Beipn=0,1
__mg _ __mg -
F—2X0,2x4—10xmg F_2x0,1X4 20 x mg

A

A

Elo—fache des Werkstijckgewichts] [20—fache des WerkstUckgewichts]

Wabhlen Sie ein Modell aus - Waéhlen Sie die
dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
» LEHZJ20
=0 U
0 Schubkraft 100 %
= T
L 39 70 %
T 27 e
g 20 409
©
T 10
0
0O 203040 60 80 100 120 140
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfiihrung LEHZJ20,

@ Die Haltekraft 27 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

@ Die Haltekraft betragt das 27,6-fache des Gewichts
des Werkstucks und erflllt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

LEHZJ20

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

=
© o
o O

o)
o

~
o

a1
o

N
S

Schubkraft/Schwellenwert [%)]
(2]
o

w
o

o

10 20 30 40 50 60

Schubgeschwindigkeit [mm/s]

@ Die gewlinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestétigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%)].

<Hinweis> Reibungskoeffizient i (abhéngig von Betriebsumgebung,

Kontaktdruck usw.)

Reibungskoeffizienty | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

Anm.)e Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als y = 0,2 betréagt, empfiehlt

SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft
mindestens das 10 bis 20-fache des Werkstiickgewichts betrégt.

« Wenn grofe Beschleunigungen oder StoRkrafte wahrend des
Werkstiicktransports erwartet werden, miissen Vorsichtsmanahmen
getroffen werden.

15
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Auswahlverfahren

Modellauswahl Serie LEHZJ

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHZJ

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft “F” bezeichnet
die Kraft eines Fingers, wenn beide Finger und die Anbauteile
vollen Kontakt mit dem Werkstuck haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

AuRengreifend

eoStellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstlicks “L”
innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.

Innengreifend

-

.

i —

]
7S
9

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS W[ LEHF 1[ LEHZJ M' LEHZ 1

o
LTI
' o
Finger Finger
Anbauteil : :
Anbauteil 1
L: Hebelarm ! L: Hebelarm L
—_ F: Haltekraft F— —F F: Haltekraft —
F & .
Werkstuck o
O
L
-
* Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, [~
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden. (.?
O
LEHZJ10 LEHZJ10L L_IIJ
20 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 8 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert
—
= 10 Schubkraft 100 % = 6 E_)
Z 0 Z To—
TR — o —~—__Schubkraft 100 % W
g 70 % R — 70}\
= o = e ¢
e 8 e —_— 5 <
=z 40 % = —130% T o
4 L
-
0 0
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 —
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm] []
O
LEHZJ16 LEHZJ16L §
20 Haltekraftgenauigkeit: +30 % vom Endwert 10 Haltekraftgenauigkeit: 30 % vom Endwert
o
S
_ 16 _. 8 =
z zZ el
= b —~ Schubkraft 100 % - ) \\‘ Schubkraft 100 % ';')
= = ~ \ —
< T~ <
g —— 70% g T~ | 0% —T— —
o 8 —— L A — 235
% _ 0% [ — % \\ 50 % r— é %
4 2 25
23
=<
0 0 82
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 a3
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm] —
ZS\VC 0



Serie LEHZJ

Auswahlverfahren

Prufen Sie die Haltekraft: Serie LEHZJ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ20 LEHZJ20L
50 Haltekraftgenauigkeit: £25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: £25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % 30 Schutlkraft 14)0 %
= = 25
30
L 70 % L 20 70 %
£ 2 £ |
e = 2 10 40 %
£ 10 T
0 0
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]
LEHZJ25 LEHZJ25L
50 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 35 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
40 Schubkraft 100 % 30 l l
= T = o5 ————___ Schubkraft 100 %
=, =, ‘\
~ 20 £ 15
2 40 % £ 1ol =——— 40 %
S 10 S
T T 5
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Haltepunkt L [mm] Haltepunkt L [mm]

Wahl der Schubgeschwindigkeit

@ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.

Standard Kompakt
LEHZJ10L, LEHZJ16L
— 110 - — 110 =
= 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich = 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
2 90 2 9
5 5
= 80 = 80 T
£ 70 £ 70
[&3 [&3
£ 60 £ 60
© @
£ 50 = 50
o o
2 40 2 40
[&3 [&3
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubgeschwindigkeit [mm/s]
LEHZJ20L, LEHZJ25L
— 110 -
= 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
2 9
3
< 80
£ 70
3 /
= 60
£ 50
Q2
2 40
(&3
? 30
0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
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Modellauswahl Serie LEHZJ

Stesldiwdll Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitat: Serie LEHZ3

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstiicks so, dass die Exzentrizitat "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt der Hebelarm auRerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuBengreifend

Innengreifend

N
I
L
-
: © © 1 : O 6 1 —
. - 1 - .
- L[] J ©° H T | J ©e ’/ & N
Y _ [TT 1T alT
>
Halteposition it N L_IIJ
L H: Exzentrizitat Halteposiion L H: Exzentrizitat %
L: Hebelarm L: Hebelarm N —
S
gl
+ Die Schubkraft gehért zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, % E
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden. o
LEHZJ10 LEHZJ10L —
100 100 "
E 80 ‘E 80 L
E E -
T 60 ~. T 60 ~ 0
S N 90, 3 ~ % o I
E 0 \/o g 40 S% 0 o T
g @) \\ g Dkry Q.
X 2015 % X 20 220 O
L X, L 0 0
W o 8, N % N\ L
% | N ‘ NS ~
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 |
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] (.?
O
LEHZJ16 LEHZJ16L |-_||J
140 140 S
—_ — —
= 120 g 120 o
E. 100 >N E 100 PN S O
T \\ T \QH/@ L
g 8 0o, 7 80 5%, o
S 5 g & I
N Sep, 30 o i N0
s 60 g, g s 60 ) <
= 42 5 N, o
W 29 RN W 29 N I
0 0 RN I
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 -
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] D
(@)
LEHZJ20 LEHZJ20L §
140 140 S
<>
—_ — ~
g 120 g 120 %
£, 100 £, 100 ==
T T e
4 (&)
5 80 Q9 5 80 s Jo 9 =
P N 60 \S 99
el = C, 0 P
< SohN, g D 03
@ 40 Mk O0¢ T 40 N 4'/-6 R
x l'e]? @ g N )?‘ZO =
W 20 o, ~ W 20 N2 5
o 235
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 140 g g
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm] —
ZS\VC 18



Serie LEHZJ

Auswahlverfahren

Ermittlung von Hebelarm und Exzentrizitat: Serie LEHZJ

* Die Schubkraft gehdrt zu den Werten der Schrittdaten, * Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,
Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHZJ25 LEHZJ25L
250 250
g 200 g 200
T 150 - T 150 20,
:(C 9 b/
2N % S Sg 2%
£ 100 KScy PWNE 5 100 N, 5
c
@ N> ) Uy
X 50 e’% X 50 \100 2
| 0 "/o\\ i} 6
0 0
0 50 100 150 200 250 0 50 100 150 200 250
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
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Modellauswahl Serie LEHZJ

Prufen Sie die externe Krafteinwirkung auf die Finger: Serie LEHZJ

~—_
Mp

Fv: zuléssige vertikale Last Mp: Langsbelastung

D

My: Querbelastung Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS “ LEHF “ LEHZJ ” LEHZ 1

Modell Zulissige vertikale Last Zulassiges statisches Moment
FvN] Léangsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHZJ10(L)K2-4 58 0,26 0,26 0,53
LEHZJ16(L)K2-6 98 0,68 0,68 1,36
LEHZJ20(L)K2-10 147 1,32 1,32 2,65
LEHZJ25(L)K2-14 255 1,94 1,94 3,88

Anm.) Die in der Tabelle aufgefiihrten Lasten sind statische Werte.

Berechnung der zuléssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

M (zuléssiges statisches Moment) (N-m)

L x102®*
(* Konstant zur Einheitenumrechnung)

Zulassige Last F (N) =

Eine statische Last von f =10 N bewirkt bei einer Hebelarmlange L = 30 mm
beim Greifer LEHZJ16K2-6 ein Kippmoment.

0,68
30 x 10

=227 (N)
Last f = 10 (N) < 22,7 (N)

Somit ist eine Verwendung maoglich.

Zulassige Last F=

O

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|

20



Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung

Schrittmotor (Servo/24 vDC)

Serie LEHZJ

LEHZJ10, 16, 20, 25

Ethen'et/IP

Devicei'et

C€ N

, Q@ I0-Link

EtherCAT.™

Kompatibel» seite 86

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 96 |

Bestellschlussel

LEHZ J

°

10
o o

K2-

0o

4
600

S|[1]6N][1
00 O ¢

9 Ausfuhrung @ Spindelsteigung
— Standard | K | Standard
L Kompakt

o Staubschutzkappe

Chloroprenkautschuk (CR)

Fluorkautschuk (FKM)

0n|xX

Silikonkautschuk (Si)

0 Staubschutzabdeckung 9 Grole
| J  [Mit Staubschutzkappe | 10
16
20
25
e 2-Finger-Ausfuhrung @ Hub [mm]
Hub Baugroile
4 10
6 16
10 20
14 25

@ Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der linken Seite) .
Bezugsebene fiir Montage

Eingang auf der vorderen Seite Bezugsebene fiir Montage

Bezugsebene
fir Montage

Steckerabdeckung

Bezugsebene
fur Montage

A Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfullung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerate und Verdrahtung
abhangig. Aus diesem Grund kann die Erflllung der EMV-Richtlinie nicht
fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfullung
der EMV-Richtlinie fur das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen
und Anlagen Uberprifen.

[UL-konforme Produkte]

In Féallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2
UL1310 zu verwenden.

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~ ______..------===""""""""
<Prifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHZJ10LK2-4 o
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des L]
Controller/Endstufen-Typenschilds tbereinstimmt. d@
\_ (@ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-1/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). @

= Siehe Betriebsanleitung fir die Verwendung dieser Produkte. Diese konnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie L E HZJ

vir

- -be

~1

@ Antriebskabel-Ausfuhrung*!

@ Antriebskabellange [m]

m Ausfuhrung Controller/Endstufe*

— Ohne Kabel — Ohne Kabel o Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 15 6N LECP6 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2 3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
+1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 IN LECP1 NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie flr 8 g% 1P | (programmierfreie Ausfiihrung) | PNP

bewegliche Anwendungen das Robotikkabel. A 10" AN LECPA NPN
x2 Das aus dem Antrieb herausragende " | Isei Ausfiih

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 AP_ | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP

fixieren. Fur nahere Angaben zum © 20* x Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

@ 1/0-Kabellange [m]*!

# Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 23.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfihrungen gewahit wird, kann das I/0-Kabel nicht gewahlt
werden. Siehe Seite 61 (LECP6), Seite 74 (LECP1) oder Seite
81 (LECPA), wenn ein I/O-Kabel erforderlich ist.

2 Wenn die "Impulseingang-Ausfiihrung” fiir die Controller/Endstufe-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kénnen
nur Kabel mit 1,5 m LAnge verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage*

8 3% = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 52 bestellen (Siehe Seite 56).

und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen.

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Ausfuihrung mit
Schrittdaten-
Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfihrung

Standard-Controller

Ausfihrung

>
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Merkmale Werteeingabe (Schrittdaten) Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

kompatibler Motor

Schrittmotor

Schrittmotor

max. Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

Versorgungsspannung

24VDC

Details auf Seite

Seite 55

‘ Seite 68

Seite 75

SvVC
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‘JXC73/83/92/93‘ JXCI:II‘LECPA LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHF 1 LEHZJ | LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZJ

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHZJ10 | LEHZJ16 | LEHZJ20 | LEHZJ25
Hub (beidseitig) 4 6 10 14
Haltekraft Standard 6 bis 14 16 bis 40
[N] Anm. 1) Anm. 3) Kompakt 3 bis 6 4 bis 8 11 bis 28
Offnungs- und SchlieRgeschwindigkeit/ . . . .
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Am-2) Anm. 3) 5 bis 80/5 bis 50 5 bis 100/5 bis 50

2 Antriebsmethode Gleitspindel + Kipphebel
}g Ausfuihrung mit Fingerfiihrung Linearfiihrung
<é Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 4) +0,02
2| Wiederholgenauigkeit der
8 Langenbestimmung [mm] Anm.5) 0,05
% Finger-Spiel/ beidseitig [mm] Anm. 6) max. 0,25
é’ StoR-/Vibrationsfestigkeit [m/s2] Am.7) 150/30
=
Q| Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
F Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40

Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

. Standard 170 230 440 610
Gewicht [g]
Kompakt 140 200 375 545
S | MotorgroRe 020 028
8 | Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
(]
-FU)) Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
% Nennspannung WY 24 VDC +10 %
2 | Leistungsaufnahme/Standby-| Standard 11/7 28/15
2 Leistungsaufnahme im
G | Betriebszustand [W] A& Kompakt 8/7 22/12
£ | Max. momentane Standard 19 51
o | Leistungsaufnahme
W | [W] Anm. 9) Kompakt 14 42
Anm. 1) Die Haltekraft muss das 10 his 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf

150 % eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHZJ10/16 und +25 % vom Endwert bei LEHZJ20/25. Bei einem
Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die Produktspezifikationen nicht erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem
Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die
Geschwindigkeit fir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

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

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt
mit dem gleichen Ablauf und fir das gleiche Werkstick durchgeftihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn
das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen
langeren Hub fiir das Spiel.

Anm. 7) StoRfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch
erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 8) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 9) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung der Gewinde

auf der Seite des Gehauses

Schutzdichtung (gegen

Fremdkorper)

« Siehe Betriebsanleitung
fur Details.

23

b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Rickseite des Gehduses

—_— —_—
7 Z
= =
L -
— El
(o] (o]
o Positionierstift o Positionierstift

Positionierstift
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Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie L E HZ\J

Konstruktion

Serie LEHZJ
™~
an
T IT—F— ]
Pos. Beschreibung Material Anm.

1 Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorplatte Aluminiumlegierung Eloxiert
3 Zentrierring Aluminiumlegierung
4 Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
6 Nadellager Chromlagerstahl
7 Nadellager Chromlagerstahl
8 Gehéauseplatte Aluminiumlegierung Eloxiert

CR Chloroprenkautschuk
9 Staubschutzabdeckung FKM Fluorkautschuk

Si Silikonkautschuk
10 | Fingereinheit —
11 | Encoder-Staubschutzabdeckung Si Silikonkautschuk
12 | Kipphebel Spezieller rostfreier Stahl
13 | Schrittmotor —

Ersatzteile (Postion 9 und 10)

Pos. Beschreibung LEHZJ10 LEHZJ16 LEHZJ20 LEHZJ25
CR MHZJ2-J10 MHZJ2-J16 MHZJ2-J20 MHZJ2-J25
9 | Staubschutzabdeckung | Material | FKM MHZJ2-J10F MHZJ2-J16F MHZJ2-J20F MHZJ2-J25F
Si MHZJ2-J10S MHZJ2-J16S MHZJ2-J20S MHZJ2-J25S
10 | Fingereinheit MHZJ-A1002 MHZJ-A1602 MHZJ-A2002 MHZJ-A2502

= Bei der Staubschutzabdeckung handelt es sich um ein Verschlei3teil. Sie muss bei Bedarf ausgetauscht werden.

O
g

24

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
‘JXC73/83/92/93‘ IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHF 1 LEHZJ | LEHZ

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHZJ

Abmessungen
—
LEHZJ10(L)K2-4 21,6 21
Motorkabellange = 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard) UN3
= A % ==
3 1 lg E
= : So g
Bezugsebene I Ze g° H—H
filr Montage 2o 2
S I )
- KT =l o | EESER @25H9 () Tiefe 25
Il | E
o g Il & I R )
SR 4 N2 8 5 sk
= Ty S o) . i 2xM3x0,5x6
N 7 Y
< I i 3,5 ~
o & NV W
Q| oo o [
= I L
' 5 0 p=
Referenzposition 2xM4x0,7x6 ~0.05
des Haltepunkts 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung 41_2, __4XxM2,5x0,45
@ 2,5H9 (*2%)Tiefe 2,5 Geschlossen: 1102 (Finger- (21)
01 Gedffnet: 15 02 Betriebsbereich: 11 bis 16) Anm.)
[mm]
Modell L (L)
LEHZJ10K2-40 | 109,8 | (62,7)
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ10LK2-400 932 | (46,1)
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
Encoder-Staubschutzabdeckung Finger sich bewegen kénnen,
o wenn sie zurtick zur
= Ausgangsposition kehren. Stellen
- \ Sie sicher, dass das am Greifer
o angebrachte Werkstiick nicht die
<) o Q Werkstiicke und Anlagen im
| Umfeld des Greifers behindert.
Bezugsebene fiir Montage A 20
LEHZJ16(L)K2-6
21
+0,025 \ 1+
@ 2,5H9 (o) Tiefe 2,5 216 Motorkabellange ~ 300
(Kabeleingangsrichtung: Standard) 0
N
= Q@ ==
j—— []
= =3
S .
Bezugsebene < %° +0,025\Ti
SeZuUg N v @ 2,5H9 (*39%5)Tiefe 2,5
fur Montage @ 2 .
5 : :
i [ & :
- | ‘ v
: =
S 8 SR RIIR
o = ] ( 2xM4x0,7x6
" S 1 : ' f,' = 3,5 4
. N
I n a o
b= M| A
o / <
& '
s 2XM4x0,7x6 0
. 8 005 <
Referenzposition 2 x @ 3,3 Durchgangsbohrung a AxM3X05
des Haltepunkis Geschlossen: 14,6ﬁ8jf (Finger- (29,6) '
59, Geoffnet: 20,6°5%  Betriebshereich: 14,6 bis 21,6) Am)
(;‘2) Modell L | (L
17,5 Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite LEHZJ16K2-60 118,6 | (62,7)
LEHZJ16LK2-60 | 102 | (46,1)
‘ Encoder-Staubschutzabdeckung
i Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
- ’ g Finger _sich bewegen konnen,
o ' = wenn sie zurlick zur
> o] Ausgangsposition kehren. Stellen
~| © @ A : f Sie sicher, dass das am Greifer
2 = & b - .
@S Syl g = = angebrachte Werkstlick nicht die
- J Werkstiicke und Anlagen im
Umfeld des Greifers behindert.
Bezugsebene fiir Montage 39 20

25




Elektrischer 2-Finger-Greifer/mit Staubschutzabdeckung Serie L E HZ\J

=<
L ©
Abmessungen g3
— > S
<
LEHZJ20(L)K2-10
—
@ 3H9 (*5:9%°)Tiefe 3 29,6 Motorkabellange = 300 29 -
(Kabeleingangsrichtung: Standard)
T A\ o N
©
3 I ¢ E I
~| Bezugsebene i 4 \\ § 4 I L_IIJ
fr Moniege < \ ' @ 3H9 ()92 )Tiefe 3
: ! 2 - = 0
y Z &
- FH o« ! © o 7o) —
| g | N 8 s o -
o — - s o™ 2xM5x0,8x8 5 N
o (<]
alg AT 22 al” 4 i
I;:’ = f o et e 1 & I~ v ? H L N o
™| o D g _l
a / 2xM5x0,8x8 [ ) %
Referenzposition 2 x @ 4,2 Durchgangsbohrung o0 = \U% —_
des Haltepunkts . Geschlossenjo:g&gﬁ (Finger- -0,05 ‘o B "
8 01 Gedffnet: 26757 Betriebsbereich: 16 bis 28) Anm.) 18 X ESL E T
30 (34,6) é w
(58) [mm] -
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (Ll)
LEHZJ20K2-100] 135,7 | (64,8)
LEHZJ20LK2-1000 | 121,7 | (50,8) N
. . T
Encoder-Staubschutzabdeckung Anm.) Bereich, innerhalb dessen die L
o Finger sich bewegen kdnnen, .|
4 Q wenn sie zuriick zur
5 7B x Ausgangsposition kehren. Stellen L __
N N N .
o“;, < @ AL@ o Sie sicher, dass das am Greifer
&N N - o angebrachte Werkstiick nicht die ©
& - Werkstlicke und Anlagen im o
ﬁ» 51 i 20 Umfeld des Greifers behindert. O
o . L
Bezugsebene fiir Montage 1
LEHZJ25(L)K2-14 I
@ 4H9 (*30%0)Tiefe 3 29,6 Motorkabelléange = 300 29 ('?
A (Kabeleingangsrichtung: Standard) e QO
B — o |
== R\ L 1
= I ¢ =
< Bezugsebene “ﬂ g —
fiir Montage ! 5 So 5 @ 4H9 (*8'°3°)Tiefe 3 E
A i 2 b | o O
1 3 - 4
- S" © © ¢ g 9 Q| o -
NS | | S © S © \l\
S O o I S 4 4 ——
o — ] l o |2 I T 2xM6x1,0x10 <
v @ I |2 ©f i - o
© o S IF =)
= ) o} L
o x M6 x 1,0x 10 N 1
o 2 x @ 5,2 Durchgangsbohrung @
- I 0
e Geschiossn: 191 (ringer. 12 4 . =
10 ,8_1 Gedffnet: 33f8j53, Betriebsbereich: 19 bis 34,5) Anm) 20 4xM5x0,8
38 (42) §<)
(73 )
_ ) . _ [mm] =
Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite Modell L (L1) §
LEHZJ25K2-140 | 146,7 | (64,8) =3
LEHZJ25LK2-140 | 132,7 | (50,8) 8
=<
Encoder-Staubschutzabdeckun L ™
' 4 2 ung Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
: L g Finger §|ch b_z_awegen kénnen, % g
D 0 :” x wenn sie zuru_gk zur 82
~| © A Ny [ o Ausgangsposition kehren. Stellen 5E
23] Q} 12 @ N Sie sicher, dass das am Greifer 22
© © l angebrachte Werkstiick nicht die e
- _;## 20 Werkstiicke und Anlagen im 8
& 64 Umfeld des Greifers behindert. —z

Bezugsebene fiir Montage
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Elektrischer 2-Finger-Greifer
Serie LEHF

Modellauswahl

Auswahlverfahren

m Ermittlung der Haltekraft. »m Ermittlung der Hebelarmlange »m Eiré“;ti::zgwdﬁlr(,e\%laﬁ?ﬁ auf

Ermittlung der Haltekraft.

Prifen Sie die - Berechnen Sie die Wahlen Sie ein Modell aus - Wahlen Sie die
Bedingungen. erforderliche Haltekraft. dem Haltekraft-Diagramm. Schubgeschwindigkeit.
Beispiel Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter LEHF20
Werkstiickaewicht: 0.1 k } Berlcksichtigung des Gewichts des Werkstiicks »
erkstuckgewicht: 9,1 kg @ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks 35 ‘ ‘ ‘
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und 30 | | |
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt = 26 ——___ Schubkraft 100 %
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 10- bis = g
20-fache des A"™) Gewicht des Werkstiicks betrégt. L 20
= _—
Anm.) Fir weitere Details siehe Modellauswahl. ;,E 15 B 70 %
® Wenn grolRe Beschleunigungen oder StoRkréafte 2 0
wahrend des Werkstiicktransports erwartet werden, % 10 40 %
muissen Vorsichtsmafnahmen getroffen werden. 5
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 20-fache
des Gewichts des Werkstiicks betragen. 00 20 30 40 60 80 100
Erforderliche Haltekraft
=0,1 kg x 20 x 9,8 m/s? = min. 19,6 N Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfuhrung LEHF20,
@ Die Haltekraft 26 N wird durch den Schnittpunkt der
Schubkraft: 100 % — Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 100 % erreicht.
@ Die Haltekraft betragt das 26,5-fache des Gewichts
des Werksticks und erfullt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 20-fache erfillen soll.

Hebelarmlange L = 30 mm

| |

T LEHF20
Schubgeschwindigkeit: 20 mm/s 110
< 100 Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
% 90
Berechnung der Haltekraft S 80
= 70
q Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung 5 60
: links, mit folgenden Werten: g
F: Haltekraft [N] g 50
u: Reibungskoeffizient zwischen den 2 40
Fingern und dem Werkstiick S 3
o o ) m: Werkstickgewicht [kg] @ 0 10 20 30 40
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?) Schub hwindiakeit /
Finger mg: Werkstickgewicht [N] sind die chubgeschwindigkeit [mm/s]
Bedingungen, unter denen das Werkstlick @ Die gewiinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
v nicht fallt wenn sich 100 % der Schubkraft mit 20 mm/s
i 2XuF>mg Schubgeschwindigkeit kreuzen.
F F f . .
[N Anzahl Greiferfinger . .
| 1 Werkstiick . mg Anm.) Bestatigen Sie den
J und somit F > 5 Schubgeschwindigkeitsbereich anhand der
F Wk xu bestimmten Schubkraft [%]
Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist, :
mg ergibt sich fur “F” folgende Formel:
Anbauteil F=_"19 .2
Xu <Hinweis> Reibungskoeffizient 1 (abhéngig von Betriebsumgebung,
“Die Haltekraft soll mindestens das 10 bis 20-fache des Werksttickgewichts betragen™ Haltekraft usw.)
« Die von SMC empfohlene Angabe “10 bist 20-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Reibungskoeffizientp | Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
Sicherheitsfaktor “a” = 4 berechnet, der StoRlasten wahrend des normalen Betriebs usw. bericksichtigt. 0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
— 02 — 01 0,2 Metall
n=0, n=0, min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.
__mg _ __mg _
F= 2% 0.2 x4 =10xmg F= 2%x0.1 x4 =20xmg Anm.)  Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2 betragt, empfiehit
! ! SMC aus Sicherheitsgriinden, die Greifer so zu wéhlen, dass die
+ + Haltekraft mindestens das 10 bis 20-fache des Werksttickgewichts betrégt.
* Wenn grof3e Beschleunigungen oder Stokréfte wahrend des
[10-fache des WerkstUckgewichts} [20-fache des Werkstijckgewichts} Werkstucktransports erwartet werden, miissen
VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.
27
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Modellauswahl

Modellauswahl Serie L EH F

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHF

® Anzeige der Haltekraft AuRengreifend Innengreifend
Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft ,F* bezeichnet die Kraft eines { ﬁ { ﬁ
Fingers, wenn beide Finger und die
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstuick
haben, wie in der Abbildung dargestellt.
o Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm O s} ) o O D
des Werkstiicks ,L* innerhalb  des
dargestellten Bereichs befindet. { h Finger ( {) Finger
q _ [%I P | %I o«
; 22
- ‘ .
F— ~—F L: Hebelarm [ I | L: Hebelarm
F: Haltekraft Fali—= lo== |—F F: Haltekraft
Anbauteil Werkstiick Anbauteil ! / Werkstiick
LEHF10 LEHF40
10 Haltekraftgenauigkeit: £30 % vom Endwert 200 Haltekraftgenauigkeit: £20 % vom Endwert
I
—_— Schubkraft 100 %
_ 8 __ 160 =
z zZ
L L~ Schubkraft 100 L 10l |70%
= o = o
S — w | S
5 4 ~70% | 3 80 40 %
T e — ©
T ——1_40% T
2 40
0 0
0 20 40 60 80 100 0 30 60 90 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF20
30 hobkraft ) @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
= 5 \\SC e o Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
LL
s 20 — 70 %
8 — 110 - : -
< 15 T — X Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
S 10 40 % = 100
T g2 o9
5 3 80
©
0 s 70
0 20 40 60 80 100 S
Hebelarm L [mm] g 60
T 50
LEHF32 A
- — o =}
150 Haltekraftgenauigkeit: 20 % vom Endwert é 30
‘ 0 10 20 30 40
Schubgeschwindigkeit [mm/s]
120 0
= \\Schubkraft 100 %
s % 70 %
= \\0
< T
g 60
= —_ 40%
T
30
0
0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

* Die Schubkraft gehoért zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.

-~
Z
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Schrittmotor

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHF

Modellauswahl

Ermittlung von Haltepunkt und Uberhang: Serie LEHF

@ Wahlen Sie die Halteposition des Werkstucks so, dass die Exzentrizitét "H" innerhalb des unten dargestellten Bereichs liegt.
@ Liegt die Hebelarmlange aufRerhalb des Grenzbereichs, kann dies die Lebensdauer des elektrischen Greifers verkirzen.

AuRengreifend Innengreifend
|
H: Exzentrizitat H: Exzentrizitat
L: Hebelarm L: Hebelarm
o - :
| | N
H Halteposition
‘ Halteposition
H
LEHF10 LEHF20
100 100
g 80 g 80
TN = 60 <
@ \ J0 o S %
= \ 9 N J0 4
S 40fFg 0D S 40 \5‘0/70 %
g NG 5 bk,
N LN N R 6)}1
o 20 %7 o 20 %3
00%\\\ j/o\
0 0
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHF32 LEHF40
100 120
E 80 ‘g 100 \\
£ £ 80 N
T T Z
= 60 % z N {"/o
Q.
N N 3 5 % N
E 40 _SC/) E 40 80/7 70 \
© © Up, % N
N N '("Q/; N
L w20 ~100 "
\ o
0
40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

* Die Vorschubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten, die in den Controller eingegeben werden.
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Modellauswahl Serie L EH F

Ermittlung der von auRen auf die Finger einwirkenden Krafte: Serie LEHF

|
|
1

Fv

Fv: zulassige vertikale Last

Mp: Langsbelastung

B
]

‘\/
Mr

Mr: Seitenbelastung

H, L: Abstand zu dem Punkt, an dem die Last gegriffen wird [mm]

Sea——~=——gs=

My: Querbelastung

Schrittmotor

[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Modell Zulassige vertikale Last Zulassiges statisches Moment
Fv [N] Langsbelastung Mp [N-m] Querbelastung My [N-m] Seitenbelastung Mr [N-m]
LEHF10K2- 58 0,26 0,26 0,53
LEHF20K2- 98 0,68 0,68 1,4
LEHF32K2- 176 1,4 1,4 2,8
LEHF40K2-J 294 2 2 4

Anm.) Die in der Tabelle aufgefuihrten Lastangaben sind statische Werte.

Berechnung der zulssigen externen Krafteinwirkung (bei Anwendung eines Lastmoments)

Berechnungsbeispiel

Zuléssige Last F [N] =

M (zuldssiges statisches Moment) [N-m]

Lx10° *

(*Konstante zur Einheitenumrechnung)

Eine statische Last von F = 10 N bewirkt bei einer Hebelarmlange
L =30 mm beim Greifer LEHF20K2 ein Kippmoment.

Zulassige Last F=

0,68
30 x 1073

=227 [N]
Last F = 10 [N] < 22,7 [N]

Somit ist eine Verwendung méglich.

O
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Elektrischer 2-Finger-Greifer

Serie LEH C€ R
LEHF10, 20, 32, 40

Kompatibel» seite 86

Ethen\et/IP @ IO-Link

Devicei'et EtherCAT.™

[Kompatibel mit Mehrachs-Schrittmotor-Controller »Seite 96 | Bestellschliissel

LEHF[10|K 2 -

16
006 06

Sl[1eP]1
0600 00

0 Grofe 9 Spindelsteigung 9 2-Finger- 6 Hub [mm]
10 K | Standard | Ausfihrung Hub i
GroRe

20 Standard Langhub

32 16 32 10

40 24 48 20
32 64 32
40 80 40

6 Kabeleingangsrichtung

Standard (Eingang auf der rechten Seite)
Motorkabel

e

A Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erfillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische
Antrieb der Serie LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.
Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Gerédte und Verdrahtung
Motorkabel abhéangig. Aus diesem Grund kann die Erfillung der EMV-Richtlinie nicht
fur SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen
- in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erflllung der
M EMV-Richtlinie fir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und
Anlagen tberprifen.
[5) [5) [UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310
zu verwenden.

Eingang auf der linken Seite

4 R
Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.
Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist. ~_______---=----=="""""""
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> LEHF10K2-16 P
(D Uberpriifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des e
Controller/Endstufen-Typenschilds Gbereinstimmt.
\_ @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). O @ )

* Siehe Betriebsanleitung fur die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.eu herunterladen.
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Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

@ Antriebskabel-Ausfuhrung*!

0 Antriebskabellange [m]

@ Ausfuhrung Controller/Endstufe*!

— Ohne Kabel — Ohne Kabel - Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 1,5 6N LECP6 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*? 3 3 6P | (Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
+1 Das Standardkabel ist bei fest installierter 5 5 IN LECP1 NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie fir 8 g* 1P | (Programmierfreie Ausfiihrung) | PNP
. bewegliche Anwendunge_n das Robotikkabel. A 10 AN LECPA*2 NPN
%2 Das aus dem Antrieb herausragende " | Isei Ausfiih

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 AP_ | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP

fixieren. Fur n&here Angaben zum © 20* x1 Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

@ 1/0-Kabellange [m]*!

= Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 23.

@ Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht
gewahlt werden. Siehe Seite 61 (LECP6), Seite 74 (LECP1)
oder Seite 81 (LECPA), wenn ein I/0-Kabel erforderlich ist.

2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfiihrung" fiir die Controller/Endstufe-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann der Impulseingang nur als
Differenzsignal verwendet werden. Mit offenem Kollektor kénnen
nur Kabel mit 1,5 m verwendet werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage*

8 3*2 = DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 5#*2 bestellen.

(Siehe Seite 56.)

und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen.

%2 FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-[J)
auf Seite 81 separat bestellen.

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Ausfiihrung mit
Schrittdaten-
Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfihrung

Standard-Controller

Ausfiihrung
'l
& |
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Merkmale Werteeingabe (Schrittdaten) Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines Betrieb durch Pulssignal

PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden.

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Schrittmotor

Max. Zahl der Schrittdaten

64 Positionen

14 Positionen

| —_

Versorgungsspannung

24 VDC

Details auf Seite

Seite 55

‘ Seite 68

I Seite 75

SvVC

N
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Produktspezifische
icherheitshinweiset

E



Serie LEHF

Montageanweisung

Technische Daten

Modell LEHF10 | LEHF20 | LEHF32 | LEHF40
offnungs./SCh“eB. Standard 16 24 32 40
hub (beidseitig) Langhub 32 48 64 80

Haltekraft [N] Anm. 1) Anm. 3)

3 bis7 | 11 bis 28 |48 bis 12072 bis 180

Offnungs- und SchlieRgeschwindigkeit/
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Anm. 2) Anm. 3)

5 bis 80/5 his 20 5 bis 100/5 bis 30

@ Antriebsmethode Gleitspindel + Riemen
‘E‘ Ausfiuhrung mit Fingerfiihrung Linearfihrung (nicht rotierende Ausfiihrung)
E Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung [mm] Amm. 4 +0,05
§ Fingerspiel pro Seite [mm] Anm. 5) max. 0,5
2 Positionierwiederholgenauigkeit [mm] Anm. 6) +0,05
& | Positionierwiederholgenauigkeit Seite [mm] +0,1
% Hysterese pro Seite [mm] Anm. 7) max. 0,3
2 | StoB-/Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Am.8) 150/30
Max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%6RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 340 610 1625 1980
Gewicht [g]
Langhub 370 750 1970 2500
& | MotorgroRe 020 028 042
?:: Motorausfiihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
E Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung)
£ Nennspannung [V] 24 VDC +10 %
E Leistungsaufnahme/Standby-Leistungsaufnahime im Betrigbszustand W] #m 9 11/7 28/15 34/13 36/13
% Max. momentane Leistungsaufnahme [W] Anm. 10) 19 51 57 61

A

=]
3

. 1) Die Haltekraft muss das 10 bis 20-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf 150

% eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss +30 % vom Endwert bei LEHF10, £25 % vom Endwert bei LEHF20 und 20 % vom Endwert bei
LEHF32/40 sein. Bei einem Greifvorgang mit schwerem Anbauteil und hoher Schubgeschwindigkeit konnen ggf. die Produktspezifikationen nicht
erreicht werden. Reduzieren Sie in diesem Fall das Gewicht und die Schubgeschwindigkeit.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wéahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es
zu Fehlfunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die
Geschwindigkeit fiir nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

Anm. 3) Geschwindigkeit und Kraft kénnen je nach Kabellange, Last und Anbaubedingungen variieren.

Wenn die Kabellange 5 m tiberschreitet, nimmt der Wert pro 5 m um bis zu 10 % ab. (Bei 15 m: Verringerung um bis zu 20 %)
Anm. 4) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller- Bildschirm/Teaching Box), wenn

das Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 5) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen fiir einen

langeren Hub fir das Spiel.

Anm. 6) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit
dem gleichen Ablauf und fiir das gleiche Werkstiick durchgefiihrt wird.

Anm. 7) Richtwert zur Korrektur eines wahrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrhetrieb.

Anm. 8) StoRfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte

mit dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

A

S
3

. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieh in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wéhrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.

Energiesparmodus wahrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Bei Verwendung des
Gewindes am Gehause

Einbaulage

Positionierstift

==

00 (&2
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b) Bei Verwendung der Gewinde
an der Montageplatte

Positionierstift

Einbaulage

)
o

SvVC

N

c) Bei Verwendung der Gewinde
auf der Rickseite des Gehauses

Positionierstift

Einbaulage




Konstruktion

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

Serie LEHF
D
I — g__
@ (==
@ AT/
Vi | I
2 J g @/
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Abdeckung A Aluminiumlegierung Eloxiert
3 | Abdeckung B Aluminiumlegierung Eloxiert
4 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Mitnehmer Rostfreier Stahl
6 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
7 | Spindelmutter Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
8 Festanschlag Rostfreier Stahl
9 Motorflanschplatte Kohlenstoffstahl
10 | Riemenscheibe A Aluminiumlegierung
11 | Riemenscheibe B Aluminiumlegierung
12 | Lagersitz Aluminiumlegierung
13 | Abdichtung, Kabel NBR
14 | Lager —
15 | Zahnriemen —
16 | Bund —
17 | Greiferfinger —
18 | Schrittmotor —

O
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Modell
Auswahl
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|



Serie LEHF

Abmessungen

LEHF10K2-16: Standard

Bezugsebene fir Montage 27

47,5
59,5
62,5
67,5

Handhilfsbetatigung
(beidseitig) |17

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstuick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

LEHF10K2-32: Langhub

Bezugsebene fiir Montage 27
Te]
|9 W0 |
lgeal 158 &
Handhilfsbetétigung 17
(beidseitig)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werksttick nicht die Werkstiicke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

35

0,8 0,8

08 14/ 14 08

4xM2,5x0,45x 3

&

0
2x@2H9 (3%°) 11 S
Tiefe 2 )|
o)
11
=290 ~230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 _  Eingang auf der linken Seite)
65 25
14 )
& | —|
x
N 1
OE_S\_'-—i i
3¢ g — i
ot
< [~ o/
& o
s ™
2o @ 3H9 (9
2(g Tiefe 3
L Geschlossen: 079"
Geoffnet: 16 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 17) Anm.)
2xM5x0,8x10 (38,2)[ 36,4
2x@ 4,2 durchgehend 1 7 74,6 1,7

30

3H9 (+8_ozs)
Tiefe 3
<

4xM4Ax0,7x7

Tiefe 3

0,8
ey

8xM25x045x3 08 _ 18 0,8 |18 0,8

N
i
o - Y
N
k
8
2 x @ 2H9 (39%) 8|55 (8. <
Tiefe 2 0
[ce]
~280 =230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 40 Eingang auf der linken Seite)
65 25
w4 | [T
& | —|
x
N I
of L.
RLE7==

+0,1
0

(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 33) Anm.)

30

3HY (75929
Tiefe 3

4xM4AX0,7x7

==

@ 3H9 (9°%)
Tiefe 3

SvVC

O

4 T 7%
& /
& /
)
oL @ 3H9 (9°%°)
= Tiefe 3
Geschlossen: 0
—2 X (’;ixzods Xhlo hond Geoffnet: 32 +1
X @ 4,2 durchgehen
9 (375) 459
1,7 83,4 1,7



Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

Abmessungen
—
LEHF20K2-24: Standard 121 1
8XM3x0,5x4 121 1
wn
-
o 4
S
0,025 w0
2-x @ 2,5H9 (§°%) 45 s 2
Tiefe 2,5 o
12 12 -
=270 =~ 230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seite)
Bezugsebene fiir Montage 35 65 0 5
S 30
S LI
. N |
e = of | _ ok
SE===C
,03. o] o 2XM6x1x12 o©|
0| | B ® 2 x @ 5,2 durchgehend <
M~ | o O e
[ & AN
3 ~
y > £°lm @
M I
Handhilfsbetatigung ' o g vom0
(beidseitig) |20 S~ @ 4H9 (50%)
Geschlossen: 0°9* Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 25) Anm)  Geoffnet: 24 +1
- . (35.8)| 45,7
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die 2 815 2
Finger sich bewegen kénnen, '
wenn sie zuriick zur
Ausgangsposition kehren. 40 40,030
Stellen Sie sicher, dass das am AXM5Xx08x8 4!"9 ()
Greifer angebrachte Werkstiick : Tiefe 3 o
nicht die Werkstticke und '
Anlagen im Umfeld des Greifers EDID K== ﬁ.. [ QI
behindert. [ & o—
@ 4H9 (3% )
Tiefe 3
LEHF20K2-48: Langhub
1 27 1 1 27 1
8xM3x0,5x4
- ; 3
OI j : 11 1
N - I LI 3|
i i
2x 8 2:5H9 (5°%) 18|45 4,5]|18 E
Tiefe 2,5 = o o
—
~240 ~230
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 50 Eingang auf der linken Seitle)
Bezugsebene fiir Montage 35 65 o 5
Q
x 30
N
2ol 2xM6x1x12 Q)
| NI 2X@5,2bis - oo V
’ ® ® %o ™ (’7)
> |2 .
Handhilfsbet.atigy.ng 20 g .E & 4H9 (+g,o3o)
(beidseitig) Geschlossen: 079" Tiefe 3
(Finger-Betriebsbereich: 0 bis 49) Anm)  Gedffnet: 48 +1
(53,8) 62,2
2 116 2
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die
Finger sich bewegen koénnen, 40 40,030
wenn sie zuriick zur 4H9 (™)
Ausgangsposition kehren. Stellen 4XM5x0,8x8 Tiefe 3
Sie sicher, dass das am Greifer 0
angebrachte Werkstiick nicht die o r— o= Nt
Werkstiicke und Anlagen im L J— N
Umfeld des Greifers behindert. @ 4H9 (9°%)
Tiefe 3

36
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Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHF

Abmessungen
-
LEHF32K2-32: Standard 8xMax07x4 L2, 29 12
12 29 12
!
1]
o 72} Ivaw | (o]
| S i S
T wn
=3
2 x @ 3H9 (5°%%) 18|| 55 !
[Te)
Tiefe 3 55 |[18 g
=~ 240 =220
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
Montage 51 5 7o) |
Bezugsebene Q <6 50
X - >
- o ! 7]
® | © S =
0 2xM8x1,25x16 é‘
8l 2| & o 2 x @ 6,4 durchgehend >
IR=
H e \
® 3 S
—1 ESibS
Handhilfsbe_tétigluAng OI, % @ 5H9 (8’030)
(beidseitig) 27 w1 BIF Tiefed4
(Finger- Geschlossen: 0 "¢’
Betriebshereich: 0 bis 33) Am) Geoffnet: 32 +1
(49,5) | 655
2,6 115 2,6
0. 5o (F9:039
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen AxM6x1x10 Tiefe 4
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. ©
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte ~ g
Werkstlick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld 1 EI
des Greifers behindert. e d
@ 5H9 (5%
Tiefe 4
LEHF32K2-64: Langhub 1237 12 12 37 172

o I ) T 15 == &1 O#
[ wz N
[ 1 1 —
2 x @ 3H9 (59%) h i 2
Tiefe 3 26(| 55 55 |26 Li
2]
-
~ 190 =220
Bezugsebene fiir Montage (Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 75 Eingang auf der linken Seite)
51 o ———
65 & 6 | .
x
® ] o o i f
SRR :
o 2xM8x1,25x 16 ~
q (2]
gl s - 2 X @ 6,4 durchgehend 5
| o] N
- _\
©F 9 2 B
Handhilfsbetatigung — Solo N
(beidseitig) >le Gescoseen @ 5H9 (159%0)
27 I|e 0°6" | Tiefe 4
o= Gedffnet: ) ) ) )
64 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 65) A
(72,5) 84
2,6 156,5 2,6
0. 5ho (150%)
4xM6x1x10 -
o o ) Tiefe 4
Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen ©
koénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren. . R 3
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte == j\ EI
Werkstuick nicht die Werkstlicke und Anlagen im Umfeld b hd

des Greifers behindert.

37

8xM4x0,7x4

@ 5H9 (0%0)
Tiefe 4



Abmessung_;en

Elektrischer 2-Finger-Greifer Serie L EH F

LEHF40K2-40: Standard

Bezugsebene fiir Montage

Handhilfsbetatigung
(beidseitig)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition kehren.
Stellen Sie sicher, dass das am Greifer angebrachte
Werkstiick nicht die Werkstiicke und Anlagen im Umfeld
des Greifers behindert.

LEHF40K2-80: Langhub

Bezugsebene fir Montage

124

Handhilfsbetatigung
(beidseitig)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstuck nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

1,2 36 .12
8XxM4x0,7x4 12 36 12
)]
o _ I Wan! 2y <
ST T
2 X @ 3H9 ("5°%) 8
_ 7 o
Tiefe 3 20118 81120 &
—
=~ 240 =210
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
65 il 6
IS 60
o~
OE»-_N_ I I SRR e
DU | Rl e
2xM8x1,25x 16 §
2 X @ 6,4 durchgehend =~
— A
g 8
oo
=3 ]
% ;":_’ Gestioseen:\ @ 5H9 (679
0*91 || Tiefe 4
Gedffner i . . .
40+ | (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 41) Anm.)
(60) 69,5
2,6 129,5 2,6
70 +0,03
4 X M6 x1x10 5H9 (19039
Tiefe 4
<5 p
® L)
- —] [
e o]
@ 5H9 (5°%°)
Tiefe 4
1,2 46 12 1,2 46 1,2
8xM4x0,7x4
o
o - g AN AT AN Vi) <
= el Sl H| 14
2x@3HI®)/ |30 8 8 ll30]| ¢
Tiefe 3 9
=180 =210
(Kabeleingangsrichtung: (Kabeleingangsrichtung:
Standard) 85 Eingang auf der linken Seite)
65 6
< 60
N,
oEﬁ\u— | g
Qi = e
2xM8x1,25x 16 :03‘
2 x @ 6,4 durchgehend =
2 AN 2
S [¥e}
Lol 1
2§ 0,030
T|2 ) X
Sle Ge%ctllgsvslen‘ E 5H9 (9°°)
Gedine! Tiefe4 ) )
80 +1 (Finger-Betriebsbereich: 0 bis 81) Anm.)
(90) 99,5
2,6 189,5 2,6
70 +0,03
4X M6 x1x10 5H9 (5%
Tiefe 4
©
4 :$ © I
- | N
e | S
I3 &

O
g

@ 5H9 ((9°%0)
Tiefe 4
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‘JXC73/83/92/93‘ IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 “ LEHS LEHF [ LEHZJ ” LEHZ l

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Serie LEHS
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Ermittlung der Haltekraft.

Ermitteln Sie die
Bedingungen.

Beispiel

—)

Berechnen Sie die
erforderliche Haltekraft.

Richtlinien zur Auswahl des Greifers unter

Werkstiickgewicht: 0,1 kg ’ Beriicksichtigung des Gewichts des Werkstilicks

Schubkraft: 70 %

Hebelarmlange L = 30 mm

Schubgeschwindigkeit: 30 mm/s

@ Obwohl die Bedingungen je nach Form des Werkstiicks
und dem Reibungskoeffizienten zwischen Finger und
Werkstiick variieren, sollte ein Modell ausgewahlt
werden, das eine Haltekraft besitzt, die das 7- bis
13-fache des A"™) Gewichts des Werkstiicks betragt.

Anm.) Fir weitere Einzelheiten, siehe Berechnung der
erforderlichen Haltekraft.

® Wenn groRe Beschleunigungen oder StoRkrafte
wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaRnahmen getroffen werden.
Beispiel: Die Haltekraft soll mindestens das 13-fache
des Gewichts des Werkstlicks betragen.
Erforderliche Haltekraft
=0,1kgx 13 x 9,8 m/s?=min. 12,7 N

Waéhlen Sie ein Modell aus
dem Haltekraft-Diagramm.

1l

—F

Finger

Werkstlick

Berechnung der Haltekraft

Halten eines Werkstiicks wie in der Abbildung
links, mit folgenden Werten:

F: Haltekraft [N]

u: Reibungskoeffizient zwischen den

Anbauteilen und dem Werkstiick
m: Werkstickgewicht [kg]
g: Gravitationskonstante (= 9,8 m/s?)
mg: Werkstickgewicht [N]

sind die Bedingungen, unter denen das
Werkstlck nicht fallt,

3 X pF>mg
Anzahl Greiferfinger
. mg
und somit F >
3xu

Da “a” als Sicherheitsfaktor definiert ist,
ergibt sich fur “F” folgende Formel:
mg

F= ——xa
3xu

“Die Haltekraft soll mindestens das 7 bis 13-fache des Werkstiickgewichts betragen”

* Die von SMC empfohlene Angabe “7 hist 13-fache des Werkstiickgewichts” wird mit einem Sicherheitsf-
aktor “a” = 4 berechnet, der StoBlasten wahrend des normalen Betriebs usw. beriicksichtigt.

Beipn=0,2 Beipn=0,1
F=—"9 L 4-67xm F=—"9 L 4-133xm
T 3x02 X*THIXMY T 3xo01 X*TeeXMY

A

A

( 7-fache de WerkstUckgewichts] [13-fache des WerkstUckgeWichts]

- Wahlen Sie die
Schubgeschwindigkeit.

LEHS20
25 T T
—_— Schubkraft 100 %
20
Z
P ] e — = 0
= — /0%
3 10
= — 40 %
I ‘\
5
0
0 20 30 40 60 80 100
Hebelarm L [mm]

Bei Wahl der Ausfuhrung LEHS20.

@® Die Haltekraft 14 N wird durch den Schnittpunkt der
Distanz zum Hebelarm L = 30 mm bei einer
Schubkraft von 70 % erreicht.

® Die Haltekraft betragt das 14-fache des Gewichts
des Werkstucks und erfullt somit die Bedingung,
dass der Wert mindestens das 13-fache erfillen soll.

LEHS20

Schubkraft und Schwellenwert-Bereich

=
=
o

=
o
o

©
o

~N ©
o O

D
o

a1
o

N
S

Schubkraft/Schwellenwert [%]

w
o

0 10 20 30 40 50 60
Schubgeschwindigkeit [mm/s]

@ Die gewiinschte Schubgeschwindigkeit wird erreicht,
wenn sich 70 % der Schubkraft mit 30 mm/s
Schubgeschwindigkeit kreuzen.

Anm.) Bestatigen Sie den Schubgeschwindigkeitsbereich
anhand der bestimmten Schubkraft [%)].

<Hinweis> Reibungskoeffizient u (abhangig von
Betriebsumgebung, Kontaktdruck usw.)
Reibungskoeffizient w Anbauteil — Werkstiickmaterial (Richtlinie)
0,1 Metall (Oberflachenrauhigkeit max. Rz3,2)
0,2 Metall
min. 0,2 Gummi, Kunststoff usw.

\

Schrittmotor

‘JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Anm.)* Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als u = 0,2

betragt, empfiehlt SMC aus Sicherheitsgriinden, die
Greifer so zu wahlen, dass die Haltekraft mindestens
das 7 bis 13-fache des Werkstlickgewichts betragt.

« Wenn grof3e Beschleunigungen oder Stol3krafte

wahrend des Werkstlcktransports erwartet werden,
mussen VorsichtsmaBnahmen getroffen werden.

SvVC

O
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Serie LEHS

Modellauswahl

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

® Anzeige der Haltekraft
Die in den Diagrammen auf S. 42 angegebene Haltekraft ,F* @ Stellen Sie sicher, dass sich der Hebelarm des Werkstiicks ,L*
bezeichnet die Kraft eines Fingers, wenn drei Finger und die innerhalb des unten dargestellten Bereichs befindet.
Anbauteile vollen Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

AufRengreifend Innengreifend

18} ﬁ Finger hﬁ Finger
Anbauteil Anbauteil

==y

:

I

¥
-
Werkstiick L: Hebelarm M:I " L: Hebelarm

F F

F: Haltekraft F: Haltekraft

41
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Modellauswahi Serie LEHS

Ermittlung der Haltekraft: Serie LEHS

« Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

* Die Schubkraft gehort zu den Werten der Schrittdaten,

Standard die in den Controller eingegeben werden. Kompakt die in den Controller eingegeben werden.
LEHS10 LEHS10L
8 Haltekraftgenauigkeit: 30 % vom Endwert 5 Haltekraftgenauigkeit: 30 % vom Endwert
4
Z 6 — ) = Schubkraflt 100 %
n ~—_  Schubkraft 100 % TR —
o \ ‘ = |
8 4= : s 70 %
£ | = 40 %
T 2 40 % T L
0 0
10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHS20 LEHS20L
25 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert 20 Haltekraftgenauigkeit: +25 % vom Endwert
| | | |
P— Schubkraft 100 % Schubkraft 100 %
3 3 15
L 15 = 70 % L 70 %
% \\ % 10
g 10 ; g 40 %
= 40 % =
T T
5 5
0 0
20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
LEHS32
100 Haltlekraftgenzla\uigkeit: +20 % vom Endwert Wahl der Schubgeschwindigkeit ‘
\\Schubkraft Y @ Stellen Sie die [Schubkraft] und den [Schwellenwert] auf einen
80 — i - ichs ei
= Wert innerhalb des unten angezeigten Grenzbereichs ein.
L 60 70 % Grundausfiihrung
3 - 110 .
T = Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
U 40 0 =, 100
= 40 % = 90
T [<5)
20 £ &0
% 70
0 G 60
20 40 60 80 100 120 2 5
Hebelarm L [mm] %’ 40
2 30
LEHS40 & 0 10 20 30 40 50 60
160 Haltekraftgenauigkeit: £20 % vom Endwert Schubgeschwindigkeit [mm/s]
| Kompakt
—_ Schubkraft 100 % 110
= 120 E—— ' - Schubkraft und Schwellenwert-Bereich
Z ‘ & 100
= 70 % g 2
8 80 | g 80 T
15 T 70
= 40 % =
[ S 60
T 40 o |
4?-& 50
= 40
0 2 30
0 20 40 60 80 100 120 140 n 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L [mm] Schubgeschwindigkeit [mm/s]

O
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Schrittmotor

[ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ }

JXC73/83/92/93‘ JXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Elektrischer 3-Finger-Greifer

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

Serie LEHS

LEHS10, 20, 32, 40

C€ N

BestellschlUssel

LEHS

K3-

10 Z
© 000 60

S|1]6P|1
006 0 0o
eKSpindelsteigunSQ:andard

0 Grofe 9 Ausfuhrung
10 — Standard
20 L Anm.) Kompakt
32 Anm.) Nur fiir BaugréRe 10, 20
40
e 3-Finger-Ausfuhrung 6 Hub [mm]
Hub/Durchmesser Grole
4 10
6 20
8 32
12 40

A Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepruft, indem der elektrische Antrieb der Serie
LEH mit dem Controller der Serie LEC kombiniert wurde.

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

[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und
Controller/Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

@ Kabeleingangsrichtung

Bezugsebene
fir Montage

Standard (Eingang
auf der linken Seite)

Steckerabdeckun

Eingang auf der Bezugsebene fiir Montage
vorderen Seite ——rt=——

Steckerabdeckun

Eingang auf der
rechten Seite

Bezugsebene fiir Montage
Steckerabdeckung

—
V\ >
Z

(@]

DT

<Prufen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>

Controller/Endstufen-Typenschilds Gbereinstimmt.

(D Uberprifen Sie, ob die Modellnummer des Antriebs-Typenschildes mit der des

Antrieb und Controller/Endstufe werden zusammen als Paket verkauft.

Stellen Sie sicher, dass die Kombination aus Controller/Endstufe und Antrieb kompatibel ist.

[ LEHS10K3-4

\_ @ Uberpriifen Sie, ob die Parallel-1/O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).

0

* Siehe Betriebsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de/ herunterladen.
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Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie L EHS

G

0 Antriebskabel-Ausfuhrung*!

@ Antriebskabellange [m]

@ Ausfuhrung Controller/Endstufe*!

— Ohne Kabel — Ohne Kabel o Ohne Controller/Endstufe

S Standardkabel 1 15 6N LECP6 NPN

R Robotikkabel (flexibles Kabel)*2 3 3 6P | (Ausfihrung mit Schrittdaten-Eingang) | PNP
+1 Das Standardkabel ist bei fest installierter ) 5 IN LECP1 NPN

Anwendung vorgesehen. Wahlen Sie flr 8 g* 1P | (programmierfreie Ausfuhrung) | pPNP

bewegliche Anwendungen das Robotikkabel. A 10 AN LECPA*2 NPN
x2 Das aus dem Antrieb herausragende " | Isei Ausfiih

Motorkabel vor der Verwendung in Position B 15 AP_ | (Impulseingang-Ausfiihrung) | PNP

fixieren. Fur nahere Angaben zum © 20* x1 Nahere Angaben zu Controllern/Endstufen

Fixierverfahren siehe Kabel/Verkabelung in
den Sicherheitshinweisen zu elektrischen
Antrieben.

@ 1/0-Kabellange [m]*!

# Fertigung auf Bestellung (nur Robotikkabel)
Siehe technische Daten unter Anm. 3) auf Seite 45.

m Montage Controller/Endstufe

#1 Wenn ,ohne Controller/Endstufe” fiir Controller/Endstufen-
Ausfiihrungen gewahlt wird, kann das 1/0-Kabel nicht
gewdhlt werden. Siehe Seite 61 (LECP6), Seite 74 (LECP1)
oder Seite 81 (LECPA), wenn ein 1/0-Kabel erforderlich ist.

«2 Wenn die ,Impulseingang-Ausfihrung” fiir die Controller/
Endstufe-Ausfiihrungen  gewéhlt — wird, kann der
Impulseingang nur als Differenzsignal verwendet werden. Mit
offenem Kollektor konnen nur Kabel mit 1,5 m verwendet
werden.

Kompatible Controller/Endstufen

— Ohne Kabel — Schraubenmontage

1 1,5 D DIN-Schienenmontage™

3 3*2 # DIN-Schiene ist nicht inbegriffen. Bitte getrennt
5 5#*2 bestellen.

(Siehe Seite 56.)

und kompatiblen Motoren finden Sie in der
unten stehenden Auflistung der kompatiblen
Controller/Endstufen.

%2 Fur Impulssignale mit offenem Kollektor den
Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-[J)
auf Seite 81 separat bestellen.

Modell
Auswahl

|

\

LEHS [ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor

LEC-G ‘ LECP6 ‘

Ausfiihrung mit
Schrittdaten-
Eingang

Programmierfreie Ausfiihrung

Impulseingang-Ausfihrung

Ausfihrung
&
Serie LECP6 LECP1 LECPA
Werteeingabe (Schrittdaten) Der Betrieb (Schrittdaten) kann ohne die Hilfe eines . ;
Merkmal y . .
erkmate Standard-Controller PCs oder einer Teaching Box eingestellt werden. Betrieb durch Pulssignal
. Schrittmotor Schrittmotor
NEIEET 2 EF LAl (Servo/24 VDC) (Servol24 VDC)
Max. Zahl der Schrittdaten 64 Positionen 14 Positionen I —
Versorgungsspannung 24VDC
Details auf Seite Seite 55 ‘ Seite 68 I Seite 75

SvVC

N

44

‘JXC73/83/92/93 JXC[]1 | LECPA | LECP1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHS

Technische Daten

Modell LEHS10 LEHS20 LEHS32 LEHS40
Offnungs-/SchlieBhub (Durchmesser) 4 6 8 12
Haltekraft Standard| 2,2 bis 5,5 9 bis 22 36 bis 90 52 bis 130
[N] Anm-DAnm-3) | Kompakt | 1,4 bis 3,5 7 bis 17 — —
Offnungs- und SchlieRgeschwindigkeit/ 5 bis 70/ 5 bis 80/ 5 bis 100/ 5 bis 120/

-9 | Schubgeschwindigkeit [mmis] - 2 Anm.3) 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50 5 bis 50
E Antriebsmethode Gleitspindel + Prismenfiihrung
<é Wiederholgenauigkeit der Léngenbestimmung [mm] #m 4 +0,05
£ | Fingerspiel pro Radius [mm] Am-§ max. 0,25
% Positionierwiederholgenauigkeit [mm] An™- 6 10,02
§ Positionierwiederholgenauigkeit pro Radius [mm] +0,05
'E Hysterese pro Radius [mm] Nete 7) max. 0,25
§ StoR-Vibrationsbestandigkeit [m/s2] Am-#) 150/30
max. Betriebsfrequenz [C.P.M] 60
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 40
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
. Standard 185 410 975 1265
Gewicht [g]
Kompakt 150 345 — —
5 Motorgrofie 020 28 042
8 Motorausfihrung Schrittmotor (Servo/24 VDC)
% Encoder inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)
5 [ opnopennun —
| Standby Leistungs: Standard 11/7 28/15 34/13 36/13
S | Betriebszustand [w] am.9) | Kompakt 8/7 22/12 — —
< | max. momentane | Standard 19 51 57 61
o | Leistungsaufnahme
HH W] Anm. 10) Kompakt 14 42 — —

Montageanweisung

Anm. 1) Die Haltekraft muss das 7 bis 13-fache des zu transportierenden Werkstiicks betragen. Die Stellkraft muss beim Loslassen des Werkstiicks auf 150 %
eingestellt sein. Die Haltekraftgenauigkeit muss £30 % vom Endwert bei LEHS10, £25 % vom Endwert bei LEHS20 und +20 % vom Endwert bei LE-
HS32/40 sein. 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.

Anm. 2) Die Schubgeschwindigkeit sollte wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) innerhalb des Bereichs eingestellt sein. Andernfalls kann es zu
Fehifunktionen kommen. Die Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit und die Schubgeschwindigkeit gelten fiir beide Finger. Fir die Geschwindigkeit fir
nur einen der Finger muss dieser Wert halbiert werden.

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

Anm. 4) Die Positionierwiederholgenauigkeit bezeichnet die Abweichung der Griffposition (Werkstiickposition), wenn der Greifvorgang wiederholt mit dem
gleichen Ablauf und fir das gleiche Werkstiick durchgefihrt wird.

Anm. 5) Die Wiederholgenauigkeit der Langenbestimmung bezeichnet die Abweichung (Wert auf dem Controller-Bildschirm/Teaching Box), wenn das
Werkstiick wiederholt in derselben Position gehalten wird.

Anm. 6) Wahrend des Schubvorgangs (Greifvorgangs) kommt es nicht zu einer Beeinflussung durch Spiel. Sorgen Sie beim Offnen filr einen langeren Hub
fiir das Spiel.

Note 7) Richtwert zur Korrektur eines wéhrend des Positionierens entstandenen Fehlers im Umkehrbetrieb.

Anm. 8) StoRfestigkeit: Keine Fehlfunktion im Fallversuch des Greifers in axialer Richtung und rechtwinklig zur Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit
dem Greifer in Startphase.)

Vibrationsfestigkeit: Keine Fehlfunktionen im Versuch von 45 bis 2000 Hz. Der Versuch erfolgte in axialer Richtung und rechtwinklig zur
Antriebsspindel. (Der Versuch erfolgte mit dem Greifer in Startphase.)

Anm. 9) Die Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Antrieb in Betrieb ist.

Die Standby-Leistungsaufnahme im Betriebszustand gilt, wenn der Greifer wéahrend des Betriebs in den Positionen gehalten wird (inkl.
Energiesparmodus wéhrend des Haltens).

Anm. 10) Die max. momentane Leistungsaufnahme (inkl. Controller) gilt, wenn der Greifer in Betrieb ist. Dieser Wert kann fir die Wahl der

Spannungsversorgung verwendet werden.

a) Montage A

(bei Verwendung der Gewinde an der Montageplatte)

Einbaulage

S -

—

45

L
:

et A

b) Montage B
(bei Verwendung der Gewinde auf der Riickseite des Gehauses)

—

Einbaulage
— —

Positionierstift

Positionierstift

O
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Konstruktion

Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie L EHS

Serie LEHS
FH——
Pos. Beschreibung Material Anm.
1 Gehause Aluminiumlegierung Eloxiert
2 Motorflansch Aluminiumlegierung Eloxiert
3 Zentrierring Aluminiumlegierung
4 Gleitnocke Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
5 Spindel Rostfreier Stahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
6 | Greiferfinger Kohlenstoffstahl Warmebehandlung + Spezialbehandlung
7 | Abdeckung Rostfreier Stahl
8 Schrittmotor

O
g
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Modell
Auswahl

|

\

LEHS [ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor

LEC-G ‘ LECP6 ‘

‘JXC73/83/92/93 JXC[]1 | LECPA | LECP1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie LEHS

Abmessung_;en

LEHS10(L)K3-4

Kabeleingangsrichtung:

Bezugsebene fiir Montage

(Gedffnet: 17)
‘ (Geschlossen: 15)

6 x M3 x 0

@ 2,5H9 (5°%°)

Tiefe 2,5 \

N 5h9 (9 030)

5x5 /T Tg

= |
=
= i
-
Te]
o Ll
SUENI P =
el
4
ol 35
Referenzposition 14
des Haltepunkts i

Eingang auf der rechten Seite

LEHS20(L)K3-6

47

Handhilfsbetatigung

Tiefe 2,5

2xM4x0,7x6
2 x @ 3,3 durchgehend

Motorkabellange = 300

[mm]
Modell L (L1)
LEHS10K3-4 | 89,1 | (59,6)
LEHS10LK3-4 | 72,6 | (43,1)

L Kabeleingangsrichtung:
*?:\Eingang auf der vorderen Seite

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

= 7

10

—

2H9 (+(0),02 4

Geschlossen: 5
Gedoffnet: 7
(Finger Betriebs- Betriebsbereich: 4,5 bis 7,5) Anm.)

10

i 2
}
[Te)
| ] S
y ~
20 <
Q
29,5 <
N
Bezugsebene fiir Montage R
= ¥
sz 8 3
Ll () ©)
o) i
) }I‘ 6h9 (9,030
6XM3x0,5x6 }ﬂ

@ 4H9 (50%0)

Tiefe 3 \

—

Motorkabellange = 300

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
koénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstuick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

[mm]
Modell L (L)
LEHS20K3-6 | 98,8 | (618)
LEHS20LK3-6 | 84,8 | (47,8)

(Kabeleingangsrichtung: Standard)

2xM6x1x10

—~
-
|
=
- = r—/
& o d s
Gl mn oo
oo
+ [e2]
7 o H o | &
™ 5 |2
Referenzposition 20 I
des Haltepunkts

Kabeleingangsrichtung:

Eingang auf der rechten Seite

65

: Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der vorderen Seite

Handhilfsbetatigung

2xDB47

44
28

2 x @ 5,2 Durchgangshohrung

i
i

N

2H9 (5| _lle

Geschlossen: 7
Gedffnet: 10
(Finger-Betriebsbereich:
6,5 bis 10,5) Anm.)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen
kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstuick nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.



Elektrischer 3-Finger-Greifer Serie L EHS

Abmessungen
—
= Bezugsebene fiir Montage
LEHS32K3-8 e &
g g o~ 9 5 8 o
i E
<é
I
0 8h9 (.
<1 (—0,036)
6xM4x0,7x8 16
@ 5H9 (*3%%°) 2xM8x1,25x 14
Tiefe 4 2 x @ 6,8 Durchgangsbohrung
T ¥ Motorkabellange = 300 1
s Kabeleingangsrichtung: Standard
<
g
)
N
| p f
29 L,le YL~ ——
) Sol by R
R 6 >|L o~
Referenzposition 30 Sl1E 40025
des Haltepunkts 3H9 (™) | 119 Geschlossen: 10

Kabeleingangsric
Eingang auf der r

htung:
echten Seite

LEHS40K3-12

Kabeleingangsrichtung:
Eingang auf der vorderen Seite

Handhilfsbetatigung

21 Gedffnet: 14
(Finger-Betriebsbereich:
9,5 bis 14,5) Anm.)

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werkstiick nicht die Werkstucke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.

—I%|
i

[ ]

4H9 (3°%9) | |10| Geschlossen: 11
24 Geoffnet: 17

@ .
<| o L[] ot
| < 1 1 N
®) ~
e
T
42 20 %
64 N
o Benugsetene firMontage %
5|3 g
6
[CAC) ©) ©)
| Neg
—
0|
0
o 10h9 (_o,036)
6 x M5 x 0,8 x 10 }ﬁl
@ 5H9 (+8.03o) 2xM8x1,25x14
Tiete 4 2 x @ 6,8 Durchgangsbohrung
L Motorkabellange = 300
= (Kabeleingangsrichtung: Standard)
2)
=
<r— ‘J
3 o 0 8
—
1
o o —!
©|© A
<o r_\ | H—]
(2]
ol 6 g
Referenzposition 30 %o <
des Haltepunkts )
2|
ol

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der rechten Seite

(Finger-Betriebsbereich:
10,5 bis 17,5) Anm.)

Kabeleingangsrichtung: Eingang auf der vorderen Seite

Handhilfsbetatigung

64
42

]

Anm.) Bereich, innerhalb dessen die Finger sich bewegen

kénnen, wenn sie zuriick zur Ausgangsposition
kehren. Stellen Sie sicher, dass das am Greifer
angebrachte Werksttck nicht die Werkstticke und
Anlagen im Umfeld des Greifers behindert.
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Modell
Auswahl
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LEHS [ LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor

LEC-G ‘ LECP6
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Hinweise zu Konstruktion und Auswahl

AWarnung

1. Berticksichtigen Sie die Hebelarm.

Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaRige exzentrische Last auf die Flhrung, was zu

einer verkirzten Lebensdauer fiihren kann.
L: Hebelarm

H: Exzentrizitat

Halteposition

O “L” und “H” sind
innerhalb der
Spezifikationen.

X "L"ist zu lang.

X “H” ist zu lang.

2. Konzipieren Sie das Anbauteil mit geringem Gewicht

und minimaler Léange.

Ein langes und schweres Anbauteil erhoht die Trégheit beim Offnen und SchlieRen des
Produkts, was Spiel am Finger verursacht. Eine leichte und kurze Konstruktion der Anbauteile
ist selbst dann geboten, wenn der Haltepunkt innerhalb des angegebenen Bereichs liegt.
Wahlen Sie bei einem langen oder groRen Werkstiick ein Modell mit einer gréReren
BaugrdRe oder verwenden Sie zwei oder mehr Greifer zusammen.

3. Sehen Sie bei einem extrem dinnen oder kleinen

nadelférmiges Werkstiick /

Werkstuck einen Haltebereich fiir das Anbauteil vor.
Wird der Haltebereich nicht vorgesehen, kann das Produkt keinen stabilen Haltevorgang
vornehmen und die Verschiebung des Werkstiicks oder ein Haltefehler kinnen die Folge sein.

o c] (] o P
Finger
— 3
Anbauteil -
Spielraum Spielraum

dunnes Werkstiick

4. Achten Sie bei der Modellauswahl darauf, dass die Haltekraft
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im korrekten Verhéltnis zum Werkstiickgewicht steht.

Die Wahl eines ungeeigneten Modells kann zum Herunterfallen des Werkstiicks
fuhren. Die Haltekraft sollte das 10 bis 20-fache (LEHZ, LEHF) bzw. 7 bis
13-fache (LEHS) des Gewichts des zu beférdernden Werkstticks betragen.

Haltekraftgenauigkeit

6. Beachten Sie bei der Modellauswahl den Abstand der

Greiferfinger zwischen Offnungs- und SchlieRstellung
in Abstimmung auf das Werkstuck.
Die Wahl eines ungeeigneten Modells verursacht das Greifen in unerwarteten
Positionen. Dies geschieht aufgrund der variablen Offnungs- und SchlieRbreite des
Produkts und des variablen Werkstiickdurchmessers, das ein Produkt handhaben
kann. Darlber hinaus ist ein langerer Hub zu bemessen, um dem Spiel
entgegenzuwirken, das entsteht, wenn sich das Produkt nach dem Greifen 6ffnet.

] Montage

AWarnung

. Lassen Sie den Greifer wahrend der Montage nicht fallen.
Verblegen oder zerkratzen Sie die Greiferfinger nicht.
Bereits leichte Verformungen koénnen die Genauigkeit
beeintrachtigen oder Fehlfunktionen verursachen.

2. Verwenden Sie fiur die Montage des Anbauteils

Schrauben mit der korrekten Lédnge und ziehen Sie
diese mit einem Anzugsdrehmoment fest, das
innerhalb des spezifizierten Bereichs liegt.
GrolRere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen
verursachen, wahrend sich bei einem zu niedrigen
Anzugsdrehmoment die Einbaulage veradndern und unter
extremen Bedingungen das Werkstuck herunterfallen kann.

Montage des Anbauteils an den Finger

Befestigen Sie das Anbauteil mit geeigneten Schrauben am
Innengewinde der Finger und ziehen Sie die Schrauben mit den
unten angegebenen Anzugsdrehmomenten fest.

<Serie LEHZ>

LEHZ(9)10(L) [LEHZ()16(L)

LEHZ(9)20(L)[ LEHZ()25(L)

LEHZ32 [ LEHZ40

+30 % vom Endwert

+25 % vom Endwert

+20 % vom Endwert

LEHF10 LEHF20 LEHF32 ‘ LEHF40
+30 % vom Endwert | £25 % vom Endwert | +20 % vom Endwert
LEHS10(L) LEHS20(L) LEHS32 ‘ LEHS40

+30 % vom Endwert

+25 % vom Endwert

+20 % vom Endwert

. Verwenden Sie das Produkt nicht fur Anwendungen, in
denen es UbermaRigen externen Kréaften (einschl.

Vibrationen) oder StbRen ausgesetzt ist.

Andernfalls kommt es zu Beschadigungen oder Verschlei3, was
zu Funktionsstérungen fiihrt. Wenden Sie keine Stol3krafte oder

Vibrationen auRerhalb der Spezifikationen an.

Modell Schraube | Anztjlgls.crilrﬁhmoment
LEHZ(J)10(L) | M25x0,45 0,3
LEHZ(J)16(L) M3 x 0,5 0,9
LEHZ(J3)20(L) M4 x 0,7 1,4
LEHZ(J)25(L) M5 x 0,8 3,0
LEHZ32 M6 x 1 5,0
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0

<Serie LEHF>

Modell Schraube | AanJ’g\;lsjcrilrﬁhmoment

LEHF10 M2,5 x 0,45 0,3

LEHF20 M3 x 0,5 0,9

LEHF32 M4 x 0,7 1,4

LEHF40 M4 x 0,7 1,4
<Serie LEHS>

Modell Schraube | ™ Anzugsdrehmoment

[N-m]
LEHS10(L) M3 x 0,5 0,9
LEHS20(L) M3 x 0,5 0,9
LEHS32 M4 x 0,7 1,4
LEHS40 M5 x 0,8 3,0
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Montage

Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHZ/LEHZJ

Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHF

Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung

Handhilfsbetatigung

Befestigung mit Gewindebohrung

Handhilfsbetétigung

max. - max. : 7 e
Model | Schvaube | Ataigsdeh- s
[(N-m] [mm] : Anangi);reh- Ein?c?r(éub-
LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 6 ; Modell | Schraube | = © " | Tt |
LEHZ(J)16(L)| M4 x0,7 1,4 6 [N-m] [mm]
LEHZ(J)20(L)| M5x0,8 3,0 8 | LEHF10 | M4x0,7 1,4 7
LEHZ(J)25(L)| M6x1 5,0 10 u—" LEHF20 | M5x0,8 3,0 8
U ' 1” : LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 ; /;'r;;)al';” LEHF32 | M6x1 5,0 10
Pl | LEHZ40 M8x125| 12,0 14 ; LEHF40 | M6x1 5,0 10
Finger E
Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung : Seitliche Befestigung mit Durchgangsbohrung
i ! Cammo
max. max.
Modell Schraube |Anzugsdreh- : Modell | Schraube |Anzugsdreh-
moment ! moment
[N-m] ! —
A LEHZ(J)10(L)| M3x0,5 0,9 o LEHF10 | M4x0,7 1,4
—< LEHZ(J)16(L)| M3x0,5 0,9 Efy LEHF20 | M5x0,8 3,0
T LEHZ(J)20(L)| M4 x0,7 1,4 : LEHF32 | M6x1 5,0
LEHZ(J)25(L)| M5x0,8 3,0 i LEHF40 | M6x1 50
LEHZ32 M5 x 0,8 3,0 ;
LEHZ40 M6 x 1 5,0 ;
Ruckseitige Befestigung mit Gewindebohrung : Seitliche Befestigung mit Gewindebohrung
: max. max. : max. max.
Modell Schraube Anzugsdreh- Einschraub- : Modell Schraube Anzugsdreh- Eiqschraub-
moment tiefe L | moment tiefe L
[N-m] [mm] i [N-m] [mm]
LEHZ(J)10(L)| M4 x0,7 1,4 6 LEHF10 | M5x0,8 3,0 10
= LEHZ(J)16(L)| M4 x0,7 1,4 6 : LEHF20 | M6x1 5,0 12
= LEHZ(J)20(L)| M5x0,8 3,0 8 LEHF32 | M8x125| 120 16
LEHZ(J)25(L)|] M6x1 5,0 10 ! LEHF40 | M8 x 1,25 12,0 16
LEHZ32 M6 x 1 5,0 10 ;
LEHZ40 M8 x 1,25 12,0 14 E
Montage des elektrischen Greifers, Serie LEHS
Befestigung mit Durchgangsbohrung Befestigung mit Gewindebohrung
max. max. max.
Eﬂ Modell Schraube Anzugsdieiis Modell Schraube e
! moment moment tiefe L
[N-m] [N-m] [mm]
o | o LEHS10(L) | M3x0,5 0,9 = LEHS10(L) | M4x0,7 1,4 6
LEHS20(L) | M5x0,8 3,0 e — LEHS20(L) M6 x 1 5,0 10
LEHS32 M6 x 1 5,0 LEHS32 M8 x 1,25 12,0 14
%@ LEHS40 M6 x 1 5,0 %@ LEHS40 M8 x 1,25 12,0 14
% S\NC 50
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|

Schrittmotor
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| Montage

AWarnung

3. Die Befestigungsschrauben des elektrischen Greifers
mit dem spezifizierten Anzugsdrehmoment festziehen.
GroRere Anzugsdrehmomente kénnen Fehlfunktionen verursachen, wahrend
sich bei einem zu niedrigen Anzugsdrehmoment die Position verandern kann.

4. Wenden Sie bei der Befestigung des Anbauteils am Finger
kein bermafRiges Anzugsdrehmoment auf den Finger an.
Andernfalls kommt es zu Spiel oder einer Verringerung der Genauigkeit.

5. Die Montageflache verfligt tber Passbohrungen fur die
Positionierung. Falls erforderlich kénnen diese fur die prézise
Positionierung des elektrischen Greifers genutzt werden.

6. Soll ein Werkstuck bei ausgeschalteten Antrieb entfernt

werden, offnen bzw. schlieBen Sie den Finger manuell
oder entfernen Sie das Anbauteil vorher.
Wenn das Produkt mit den Handhilfsbetétigungs-Schrauben betatigt wird,
die Position der Notbetatigung/Einstellschrauben des Tisches priifen und
einen ausreichenden Freiraum vorsehen. Wenden Sie kein UberméaRiges
Anzugsdrehmoment auf die Handhilfsbetatigungs-Schrauben an, da dies
das Produkt beschédigen oder Funktionsstorungen verursachen kann.

7. Halten Sie beim Greifen eines Werkstiicks einen Abstand in horizontaler
Richtung ein, um zu verhindern, dass sich die Last auf einen Finger
konzentriert und um einer Fehlausrichtung des Werkstlicks vorzubeugen.
Achten Sie in diesem Sinne bei der Bewegung eines Werkstiicks zur Ausrichtung
mit dem Produkt ebenfalls darauf, den Reibungswiderstand minimal zu halten, der
durch die Werkstickbewegung entsteht. Andernfalls kann sich der Finger
verschieben, es kann Spiel entstehen oder der Finger kann beschadigt werden.

8. Nehmen Sie Einstellungen und Uberpriifungen vor, um
sicherzustellen, dass die Greiffinger keiner externen
Krafteinwirkung ausgesetzt sind.

Werden die Finger wiederholt Quer- oder Stol3belastungen ausgesetzt, kann
es zu Spiel oder Beschadigungen kommen und die Antriebsspindel kann
beschédigt werden, was einen Betriebsausfall verursacht. Sehen Sie einen
Spielraum vor um zu verhindern, dass Werkstiick oder Anbauteil aufschlagen.

1) Hubende bei getffneten Fingern

O mit Abstand X ohne Abstand

Abstand Z

| | Abstand Anbauteil

2) Hubende bei Greiferbewegung

O mit Abstand X ohne Abstand

o
o]
o
0]

Abstand
Abstand

W

StoRkraft
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3) Beim Drehen

StoRkraft

9. Achten Sie bei der Werkstlickmontage darauf, das Werkstiick
korrekt mit dem Produkt auszurichten, um eine GibermaRige
Krafteinwirkung auf den Finger zu verhindern
Besonders bei einem Testlauf ist darauf zu achten, das Produkt
manuell bzw. bei geringer Geschwindigkeit und unter
Berucksichtigung der Sicherheitshinweise zu betreiben.

O ausgerichtet X nicht ausgerichtet

StoRkraft

7

] Handhabung \

A Achtung

1. Die Parameter fiir Hub und Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit
gelten fur beide Finger.
Der Wert fiir Hub und Offnungs-/SchlieRgeschwindigkeit fiir jeweils einen
Finger entspricht dem halben Wert des entsprechenden Einstellparameters.

2. Achten Sie beim Greifen eines Werkstticks mit dem Produkt

darauf, das Produkt im Schubbetrieb zu verwenden.
Achten Sie auch darauf, das Werkstliick wahrend des
Schubbetriebs oder im Bereich des Schubbetriebs nicht auf
den Finger und das Anbauteil aufzuschlagen.
Andernfalls kann die Antriebsspindel sich verklemmen und einen
Betriebsausfall verursachen.
Ist das Greifen eines Werkstiicks im Schubbetrieb nicht méglich (wie z.B. im
Falle eines plastisch verformten Werkstlicks, Gummi-Bauteilen usw.), kénnen
Sie das Werkstlick unter Berlicksichtigung seiner Elastizitdt im Positionierbetrieb
greifen. Beriicksichtigen Sie in einem solchen Fall die Antriebsgeschwindigkeit in
Bezug auf die StoReinwirkung, wie unter 3 auf Seite 52 beschrieben.
Wird der Betrieb durch einen Stopp oder voriibergehenden Stopp angehalten
und der Befehl fiir den Vorschubbetrieb direkt nach dem Neustart
ausgegeben, dann variiert die Betriebsrichtung je nach Startposition.

ZSNC




Serie LEH

Al

Elektrische Greifer/
Produktspezifische Sicherheitshinweise 4

Vor der Inbetriebnahme durchlesen. Siehe Umschlagseite fur Sicherheitsvorschriften
und die Betriebsanleitung fir Sicherheitshinweise zu elektrischen Antrieben.

Diese kénnen Sie von unserer Webseite http://www.smc.de herunterladen.

] Handhabung

A\ Achtung

3. Beachten Sie den Geschwindigkeitsbereich im Schubbetrieb.
¢ LEHZ/LEHZJ: 5 bis 50 mm/s e« LEHF10: 5 bis 20 mm/s
* LEHF20/32/40: 5 bis 30 mm/s < LEHS: 5 bis 50 mm/s
Bei einem Betrieb auBerhalb des Geschwindigkeitsbereichs kann sich
die Gewindespindel verklemmen und einen Betriebsausfall verursachen.

4. Im Schubbetrieb entsteht kein mechanisches Spiel.
Der Vorgang ,Zuriick zur Ausgangsposition“ wird im Schubbetrieb
durchgefuhrt.
Im Positionierbetrieb entsteht die Liicke durch Spiel in der Greiferbacke.
Berticksichtigen Sie dies bei Einstellung der Position.

5. Die Einstellungen im Energiesparmodus dirfen nicht
verandert werden.
Im Schubbetrieb (Greifen) kann die durch den Motor erzeugte
Warme zu Betriebsfehlern fiihren.
Dies beruht auf dem Selbst-Verriegelungsmechanismus in der
Gewindespindel, der daflir sorgt, dass die Haltekraft des Produkts
aufrechterhalten wird. Um in diesem Zustand, in dem das Produkt tber
langere Zeitraume im Stand-by stehen oder den Haltevorgang
aufrechterhalten soll, Energie zu sparen, wird die Stromaufnahme des Produkts
reduziert (automatisch auf 40 % nach dem ersten Greifen eines Werkstiicks).
Wird nach dem Greifen eines Werkstlicks eine verringerte Haltekraft
des Produkts oder nach einem gewissen Zeitraum eine Verformung
des Werkstlicks beobachtet, setzen Sie sich mit SMC in Verbindung.

6. INP-Ausgangssignal
1) Positionierbetrieb

Sobald das Produkt den Schrittdaten-Einstellbereich [In

position] erreicht, schaltet sich das INP-Ausgangssignal ein.

Anfangswert: auf mind. [0,50] stellen.

2) Schubbetrieb

Wenn die effektive Schubkraft die Schrittdaten (Trigger LV)

Ubersteigt, wird das INP-Ausgangssignal ausgegeben.

Verwenden Sie das Produkt innerhalb des angegebenen

Bereiches fur [Schubkraft] und [Trigger LV].

a) Um zu gewabhrleisten, dass der Greifer das Werkstiick mit der
eingestellten [Schubkraft] héalt, wird empfohlen, den [Trigger
LV] auf denselben Wert wie die [Schubkraft] einzustellen.

b) Wenn [Schubkraft] und [Trigger LV] auf einen Wert unterhalb
des angegebenen Bereichs eingestellt werden, besteht die
Mdoglichkeit, dass das INP-Ausgangssignal von der
Startposition des Schubbetriebs eingeschaltet wird.

c) Das INP-Ausgangssignal wird eingeschaltet, wenn auf das
Hubende eines elektrischen Greifers gedriickt wird, selbst
wenn gerade kein Werkstick gehalten wird.

<INP-Ausgangssignal in der Controller-Version>
@® mind. SV1.0%

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs

automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)

schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.
@® max. SV0.6%*

a. Wenn [Trigger LV] auf 40 % eingestellt ist (wenn der
Wert fur den Energiesparmodus identisch ist)

Obwohl das Produkt nach Abschluss des Schubvorgangs
automatisch in den Energiesparmodus (reduzierter Strom)
schaltet, bleibt das INP-Ausgangssignal eingeschaltet.

b. Wenn [Trigger LV] auf Uber 40 % eingestellt ist
Das Produkt schaltet sich nach abgeschlossenem Schubvorgang
an, aber das INP-Ausgangssignal schaltet sich aus, wenn die
Stromaufnahme im Energiesparmodus automatisch reduziert wird.

Position des Etiketts fiir
Controller Version

Position: unten

O

<Schubkraft und Trigger LV-Bereich>

Modell
Auswahl

|

Serie LEHZ
Motorgrof3e | Schubgeschwindigkeit [mm/s] | Schubkraft (Eingabewert)
Standard 41 bis 50 50 % bis 100 %
5 bis 40 40 % bis 100 %
31 bis 50 70 % bis 100 %
Kompakt 21 bis 30 50 % bis 100 % _
5 bis 20 40 % bis 100 % é
Serie LEHZJ £
Motorgré3e | BaugrofRe | Schubgeschwindigkeit [mmis] | Schubkraft (Eingabewert) @
Standard 10, 16 41 bis 50 50 % bis 100 %
20, 25 5 bis 40 40 % bis 100 %
21 bis 50 80 % bis 100 %
10L,16L 11 bis 20 60 % bis 100 %
Kompakt 5 bis 10 50 % bis 100 %
31 bis 50 70 % bis 100 %
20L,25L 21 bis 30 50 % bis 100 %
5 bis 20 40 % bis 100 %
Serie LEHF L
Schubgeschwindigkeit [mm/s] Schubkraft (Eingabewert)
21 bis 30 50 % bis 100 %
5 bis 20 40 % bis 100 %
Serie LEHS
MotorgrofRe | Schubgeschwindigkeit [mmls] | Schubkraft (Einstellung Eingabewert)
dard 41 bis 50 50 % bis 100 %
Standar 5 bis 40 40 % bis 100 %
31 bis 50 80 % bis 100 %
Kompakt 11 bis 30 60 % bis 100 %
5 bis 10 40 % bis 100 %

SVC

7. Stellen Sie die Stellkraft beim Losen eines Werkstiicks auf 150 % ein.
Ist das Drehmoment zu gering, wenn das Werkstlick mit einer
Schubanwendung gegriffen ist, kann das Produkt klemmen und es
wird unfahig das Werkstiick zu lésen.

. Kommt es aufgrund eines betriebsbedingten
Einstellfehlers 0.A. zu einer Klemmung der Greiferbacke,
offnen und schlieBen Sie die Greiferbacke manuell.

Wenn das Produkt uUber die Handhilfsbetatigungs-Schrauben betétigt
werden muss, prifen Sie die Position der Handhilfsbetéi}igungs-
Schrauben und sehen Sie einen ausreichenden Freiraum vor. Uben Sie
kein ibermaRiges Drehmoment auf die Handhilfsbetétigungs-Schrauben
aus. Andernfalls kann es zu Schéden und Funktionsstérungen kommen.
<Serie LEHZJ>
Bei einem Greifer mit Staubschutzabdeckung entfernen Sie die
Abdeckung des Encoders vor dem Betrieb der Handhilfsbetéatigung.
Montieren Sie nach der Handhilfsbetatigung erneut die Encoder-
Staubschutzabdeckung.

‘ Encoder-Staubschutzabdeckung
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|

Handhabung \

|

Handhabung \

A Achtung

9.

10.

11.

53

Selbstarretierung

Eine Selbstarretierung der Gewindespindel sorgt dafiir, dass der
Greifer die Haltekraft aufrechterhdlt. Dartiber hinaus bewegt sich
das Produkt selbst dann nicht in die entgegengesetzte Richtung,
wenn eine externe Kraft wahrend des Greifens eines Werkstuicks
angewandt wird.

<Stopparten, Sicherheitshinweise>
1) Die Stromversorgung des Controllers ist ausgeschaltet.
Wird die Stromversorgung fiir den Neustart eingeschaltet, so wird
der Motor initialisiert und der Greifer lasst moglicherweise das
Werkstuck fallen. Entfernen Sie vor dem Neustart das Werksttick.
2) ,,EMG (Stopp)“ von CN1 des Controllers ist ausgeschaltet.
Bei Verwendung des Stoppschalters an der Teaching-Box:
a) Wenn beide ([SVRE] und [SETON]) vor dem Stopp
eingeschaltet sind, [SVRE]: OFF/[SETON]: ON
b) Vorgehensweise fiir Neustart des Betriebs
Da [SVRE] vor dem Stopp eingeschaltet ist, wird [SVRE]
automatisch eingeschaltet wenn der Stopp aufgehoben
wird. Danach kann der Betrieb wieder aufgenommen
werden. Das Werkstiick muss nicht im Vorfeld entfernt
werden, da keine Motorinitialisierung ausgeldst wird.
c) Achtung
Beim Neustart aus einem Stoppzustand kann ein Alarm
ausgelost werden. Uberpriifen Sie, dass [SVRE] nach
dem Aufheben des Stopps eingeschaltet ist und starten
Sie den Betrieb erneut.
3) ,M24V (Motor-Stromversorgung)“ von CN1 des
Controllers ist ausgeschaltet.
a) Aufgrund des Stopps werden die Ausgangsbedingungen
nicht verandert.
b) Vorgehensweise fiir Neustart des Betriebs
In diesem Fall kann der Betrieb nach dem Aufheben des Stopps
neu gestartet werden. Das Werkstlick muss nicht im Vorfeld
entfernt werden, da keine Motorinitialisierung ausgelost wird.
c) Achtung
Wird wahrend des Betriebs ein Stopp aktiviert oder wird
der Betrieb aus einem Stoppzustand neu gestartet, kann
ein Alarm ausgeldst werden.

Zuruck zur Ausgangsposition

1) Es wird empfohlen, fir ,Zurtick zur Ausgangsposition“ und fir das
Halten des Werkstucks die gleiche Richtung einzustellen.

Werden entgegengesetzte Richtungen eingestellt, kann dies Spiel
verursachen, was die Messgenauigkeit erheblich beeintrachtigt.

2) Wenn die Richtung fur ,Zurtick zur Ausgangsposition“ auf CW

(innengreifend) eingestellt wird;
Wird ,Zurick zur Ausgangsposition“ ohne Werkstiick
durchgefiihrt, kdnnen betréchtliche Abweichungen zwischen
verschiedenen Antrieben entstehen. Verwenden Sie fir
LZuriick zur Ausgangsposition“ ein Werkstuck.

3) Bei Durchfiihrung von ,Zurlick zur Ausgangsposition* unter
Verwendung eines Werksticks;

Der Hub (Betriebsbereich) wird verkiirzt. Uberpriifen Sie den
Wert der Schrittdaten.

4) Bei Verwendung von Grund-Parametern (Ausgangs-Offset);
Wird ,Zuriick zur Ausgangsposition“ mit [Ausgangs-Offset]
eingestellt, muss die aktuelle Position des Produkts geéndert
werden. Uberpriifen Sie den Wert der Schrittdaten.

Stellen Sie das Produkt im Schubbetrieb (Greifen) auf eine
Position in einem Abstand von min. 0,5 mm vom Werkstiick

A Achtung

[EEY

[EEY

ein. (Diese Position wird als Schub-Startposition bezeichnet.)
Wird das Produkt auf dieselbe Position wie ein Werkstiick
eingestellt, wird der folgende Alarm ausgelost und der Betrieb
kann instabil werden.
a. Alarm-Positionsfehler (,,Posn failed*) wird erzeugt.
Das Produkt kann die Schub-Startposition aufgrund einer
Abweichung der Werkstiickbreite nicht erreichen.
b. Schub-Alarm (,,Pushing ALM*) wird erzeugt.
Das Produkt wird nach Beginn des Schubs von der Schub-
Startposition zurtickgeschoben.
c. Uberlauf-Alarm (,,Err overflow").
Die Abweichung an der Startposition des Schubbetriebs
Ubersteigt den spezifizierten Bereich.

.Bei der Montage des Produkts min. 40 mm
Biegeradius fiir das Motorkabel einhalten.

. Fur den Greiferbackenteil des Antriebs wird eine Fihrung
mit Hubbegrenzung verwendet. Dadurch verschiebt sich
bei einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft eine Stahlkugel auf eine Seite,
sodass der Widerstand erhdht und die Genauigkeit
beeintrachtigt wird. Betreiben Sie die Greiferbacke bei
einer durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft bis zum vollen Hub.
Insbesondere bei der Langhub-Ausfiihrung kann die Genauigkeit
der Greiferbacke abnehmen.

|

Wartung

A Gefahr

1.

Stellen Sie vor Austauschen des Produkts sicher, dass
sich kein Werkstlck im Greifer befindet.
Es besteht die Gefahr, dass das Werkstlick herunterfallt.

A Achtung

1.

Die Staubschutzabdeckung der Greiferbacke (nur bei
Serie LEHZJ) ist ein Verschleil3teil. Ersetzen sie die
Abdeckung daher, wenn notig.

Andernfalls, kdbnnen Spéane und feine Partikel in das Produkt
gelangen und zu einem Betriebsfehler fuhren.

Die Staubschutzabdeckung an der Greiferbacke kann beschadigt
werden, wenn das Anbauteil oder das Werkstiick wahrend des
Betriebs damit in Kontakt kommt.




Controller/Endstufe

Modell
Auswahl

Seite 55 Gateway-Einheit Seite 65

[

\

-8
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Schrittmotor

Schrittmotor (24 VDC) Ly

Serie LECPG6 serie LEC-G

Seite 68 Seite 75 BN
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Schrittmotor (24 VDC) Schrittmotor (24 VDC)

Serie LECP1 Serie LECPA

JXC73/83/92/93‘ N (ol LECPA LECP1
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Controller
Schrittmotor (24 VDC)

Serie LEC

Bestellschlissel

Serie LECP6

C€ s

A\ Achtung

LEC|P|6[P

[CE-konforme Produkte]

(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde
gepruft, indem der elektrische Antrieb der
Serie LE mit dem Controller der Serie
LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und von
der Beeinflussung sonstiger elektrischer B
Geréate und Verdrahtung abhangig. Aus

ControllerI

Kompatibler Motor

Schrittmotor

ITeilenummer Antrieb

Teilenummer auf3er Kabelspezifikationen und
Antriebsoptionen
Beispiel: Geben Sie ,LEHZ10LK2-4“

fur LEHZ10LK2-4AF-R16N1 an.

diesem Grund kann die Erfillung der BC Unbeschriebener Controller Anm.)
EMV-Richtlinie nicht fur SMC-Bauteile Anm.) Die spezielle Software (LEC-BCW) ist erforderlich.
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebsbedingungen in Kundensystemen | 7ah| der Schrittdaten (Positionen) & ° Opiti
integriert sind. Daher muss der Kunde die E ” ‘ e0Uption
Erfullung der EMV-Richtlinie fur das = _ Schraubenmontage
Gesamtsystem bestehend aus allen ¢|/O-Kabelldnge [m] : g
Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Parallel-l/0-Ausfiihrung e _ Ohne Kabel D Anm.) | DIN-Schienenmontage
[UL-konforme Produkte] 1 15
In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert N | NPN .
wird, sind elektrische Antriebe und Controller o) PNP 3 3
mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 5 5
UL1310 zu verwenden.

Controller nicht bestellt werden.

('Der Controller wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem
der entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde.
Stellen Sie sicher, dass die Controller-Antriebs-Kombination kompatibel ist.
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte>
(D Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs-Typenschilds B

mitder des Controller-Typenschids ~—~____ooeemmmmmmm T
iibereinstimmt. Diese muss mit der des LEHZ10LK2-4
Controller-Typenschilds dbereinstimmen. <£ %

(2) Uberpriifen Sie, ob die Parallel-l/
\§ J

O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP).
* Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite http:/www.smc.eu herunterladen.

Technische Daten

= \Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausfihrung mit Controller gewahlt wird, muss dieser

@icherheitshinweise fur unbeschriebene\
Controller (LECLI6LII-BC)

Einen unbeschriebenen Controller kann der
Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit
dem er kombiniert und verwendet werden soll.
Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware
(LEC-BCW) fiir unbeschriebene Controller.
* Die spezielle Software (LEC-BCW) steht auf
unserer Website zum Download bereit.
 Zur Verwendung dieser Software muss das
Controller-Einstellset (LEC-W2) separat
bestellt werden.
SMC-Webseite
http://www.smc.eu )

Technische Daten (Standard)

Position

LECP6

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung A"™-1)

Spannung: 24 VDC +10 % Stromaufnahme: 3 A (Spitze 5 A) Anm.-2)
[inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

Paralleleingang

11 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

13 Ausgéange (Optokoppler-Isolierung)

Kompatibler Encoder

| nkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)

Serielle Kommunikation

RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)

Speicher EEPROM

LED-Anzeige LED (grun/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm-3)
Kabellange [m] 1/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20
Kuhlsystem Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%6RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [YoRH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme: 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

150 (Schraubenmontage), 170 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind
elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.

Anm. 3) Gilt fur Motorbremse.

55 SVC
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Montageanweisung

Controller/Schrittmotor (24 VDC) Serie L ECP6

a) Schraubenmontage (LECP60-0)
(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Einbaulage I:>

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (LECP6IID-[7)

(Installation mit DIN-Schiene)

Erdungskabel

—

DIN-Schiene

DIN-Schiene ist verriegelt.

7

DIN-Schienen-Anbausatz

Erdungs-
kabel

Der Controller wird in die DIN-Schiene eingehéngt und zur
Verriegelung wird A in Pfeilrichtung geschoben.

DIN rail
7,5 12,5 5,25
AXT100-DR-O he (Abstand)
* Geben Sie fur O, die "Nr." aus der nachstehenden Tabelle an. ol o] PN N
Siehe Abmessungen auf Seite 57 fir Montageabmessungen. Qg R i i i i i
8
1,25
L-Abmessungen [mm] =
Nr 1 2 3 4 5 6 7 8 ) 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 |1855| 198 |210,5| 223 |2355| 248 |260,5
Nr 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 B 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |3355| 348 |360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 (435,5| 448 [460,5| 473 |4855| 498 |510,5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-DO (mit 2 Befestigungsschrauben)
Der DIN-Schienen-Anbausatz kann nachtraglich bestellt und an den Controller mit Schraubenmontage montiert werden.
56
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Modell
Auswahl

|

\

“ LEHF H LEHZJ ” LEHZ }

Schrittmotor

JXC73/83/92/93‘ IXC[L ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G WESSIGN IERS

Produktspezifische
icherheitshinweiset

E



Serie LECP6

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECP60[1-)

(81,7)
66

24,5
fiir Gehéduse-
1 Spannungsversorgungs-LED griin montage 31

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)
(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CNS5 I/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

150
141

CN3 Encoder-Stecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

4.6 fur Gehause-

montage
b) DIN-Schienenmontage (LECP6JID-)
(81,7) (11,5) Siehe Seite 56 fiir Aomessung und Bestell-Nr. der DIN-Schiene.
66 35
1l 31
——
©
N
g |z
g
~| <
5|9
S
&0
s z|8 ;
oot =
| MEER ;
fH IR .
" ™ ol & RS
! 5 ¢ s
= o5 I
1 |2 :
s =
S|a
28
|6
S| §
© NS
R«
| N
©
—
(91,7
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Controller/Schrittmotor (24 VDC) Serie L ECP6

Verdrahtung_;sbeispiel 1

\ Spannungsversorgungsanschluss: CN1

« Stecker ist dem LEC beiliegend

Spannungsversorgungsstecker fir LECP6

CN1-Spannungsversorgungsklemme fur LECP6 (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/5-ST-2,5)

Anschlusshezeichnung Funktion Details
ov gemeinsame M 24V—Klgmme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
Versorgung (-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung (+) | Motor-Spannungsversorgung (+)

Verdrahtung_;sbeispiel 2

C 24V Steuerungs-Spannungsversorqung (+) | Controller-Spannungsversorgung (+) P Z>00
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp QJ E d
BK RLS Bremsen Entriegelung (+) | Eingang (+) zur Freigabe der Bremse =0 é

\ Parallel-I/O-Anschluss: CN5

Elektrisches Schaltschema

LECP6NOO-O (NPN)

Spannungsversorgung fiir I/O-Signal 24 VDC
CN5

* Wenn Sie eine SPS o. A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieRen, verwenden Sie bitte das I/0-Kabel (LEC-CN5-J).
* Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

LECP6PLIC-0I (PNP)

Spannungsversorgung fur 1/0-Signal 24 VDC
CN5

Modell
Auswahl

|

\

[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Schrittmotor

com+ | A1 J}— com+ | A1 {5
COM- A2 COM- A2
INO A3 — INO A3 — —
INL A4 — INL A —
IN2 A5 — IN2 A5 — —
IN3 A6 — IN3 A — —
IN4 A7 — IN4 AT — —
IN5 A8 — INS A8 I — T L
SETUP | A9 | ~
SETUP | A9 HOLD | A10 ]
HOLD | A10 — 1 ©
DRIVE | A1l | ~ o
DRIVE | All — ]
— RESET | A12 |~ QO
RESET | A12 [— P T
SVON | A13 | ~ - .
SVON Al3 — ouTo B1 @
OouTo Bl Last ouT1 B2 @
OouT1 B2 Last ouT2 B3 @ (D
ouT2 B3 Last oUT3 B4 fast] LI)
ouT3 B4 Last ouT4 B5 [Last} w
ouT4 B5 Last ouTs B6 [Last] |
ouUT5 B6 Last BUSY B7 {Last} —
BUSY B7 Last AREA | B8 {Last} —
AREA | B8 Last SETON | B9 {Last} o
SETON | B9 Last INP B10 {Last} (Ll-j
INP B10 Last SVRE | Bl1 {Last} _
SVRE | B11 Last *ESTOP | B12 {Last} -
*ESTOP | B12 Last *ALARM | B13 {Last} <
==
. . *ALARM | B13 Last ) o
Eingangssignal — Ausgangssignal O
Bezeichnung Details Bezeichnung Details L_IIJ
COM+ Anschluss 24 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal OUTO bis OUT5 Gibt Schrittdaten-Nr. wéhrend des Betriebs aus
COM- Anschluss 0V fir das Eingangs-/Ausgangssignal BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist —
INO bis INS Schrittdaten spezifizierte Bit-Nr. (Der Eingangsbefehl AREA Ausgabe innerhalb des Schrittdaten-Ausgabeeinstellbereichs D
erfolgt in der Kombination von INO bis 5.) SETON Ausgabe bei Riickkehr zur Ausgangsposition O
SETUP Befehl fir Rickkehr zur Ausgangsposition INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition oder Zielkraft (Schaltet X
HOLD Betrieb wird voriibergehend angehalten sich bei Abschluss des Positionier- oder Schubvorgangs ein.) )
DRIVE Befehl zu fahren SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist [3e)
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs *ESTOP Anm.) Keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp §
SVON Befehl fir Servo ON *ALARM Anm.) Keine Ausgabe, bei Alarm g
§
(&)
=<
L ™

O

Anm.) Diese Signale sind Ausgangssignale, wenn die Spannungsversorgung
des Controllers eingeschaltet ist (N.C.)

58
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Serie LECP6

Schrittdaten-Einstellung

1. Schrittdaten-Einstellung fur Positionierung

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

2. Schrittdaten-Einstellung fiir Schub

Der Antrieb bewegt sich in Richtung der Schub-Startposition,
und wenn er diese Position erreicht hat, beginnt er mit der

Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb

sind unten angegeben.

eingestellten Kraft oder weniger.

Das folgende Diagramm zeigt Einstellparameter und Betrieb.
Die Einstellparameter und Einstellwerte fur diesen Betrieb
sind unten angegeben.

Geschwindigkeit Geschwindigkeit
’ Acceleration ‘ ’Deceleration‘
Speed Speed
Pushing Speed | l
In-Position Kraft e
[
INP-Ausgang | EIN AUS EIN -
Pushing Force
Trigger LV |—|
INP-Ausgang | EIN AUS EIN
©: missen eingestellt werden.
O : missen den Anforderungen ©: mussen eingestellt werden.

entsprechend eingestellt werden.

Schrittdaten (Positionierung) —: Einstellung ist nicht erforderlich.

Schrittdaten (Schubbetrieb)

O : missen den Anforderungen
entsprechend eingestellt werden.

L2ile Position Details Notver Position Details
digkeit digkeit
Ist eine absolute Position erforderlich, stellen Sie Ist eine absolute Position erforderlich, stellen
© | Move M LJAbsolute" ein. Ist eine relative Position © | Move M Sie ,Absolute” ein. Ist eine relative Position
erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein. erforderlich, stellen Sie ,Relative" ein.
© | Speed Geschwindigkeit zur Zielposition © | Speed Geschwindigkeit zur Schub-Startposition
© | Position Zielposition © | Position Schub-Startposition
Beschleunigungsparameter, je héher der Beschleunigungsparameter, je héher der
O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der O | Acceleration Einstellwert, desto schneller erreicht der
Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit. Antrieb die eingestellte Geschwindigkeit.
Parameter, der festlegt, wie schnell der Verzégerungsparameter, je hoher der
O | Deceleration Antrieb anhalt. Je hoher der Einstellwert, O | Deceleration Einstellwert, desto schneller stoppt er.
desto schneller stoppt er.
Einstellwert 0. (Werden Werte von 1 bis 100 Das Schubverhaltnis wird definiert. Der
© | Pushing Force eingestellt, wechselt der Betrieb zu Schub- © | Pushing Force Einstellbereich variiert je nach gewé&hltem
Betrieb.) 9 elektrischen Antrieb. Siehe Betriebsanleitung
— | Trigger LV Einstellung nicht erforderlich. fir die Verwendung des elektrischen Antriebs.
— | Pushing Speed Einstellung nicht erforderlich. Bedingung, die das INP-Ausgangssignal einschaltet.
- max. Drehmoment wahrend des Positionierbetriebs © | Trigger LV Das INP-Ausgangssignal schaltet sich ein, wenn die
O | Positioning Force (Keine spezifische Anderung erforderlich) erzeugte Kraft den Wert iibersteigt. Der Schwellenwert
darf max. dem Wert der Schubkraft entsprechen.
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal —_ -
O | Areal, Area 2 (Bereich) einschaltet. Sclhubgeschwmdlgke!t |mlSchubbletr|eb.
Wird die Geschwindigkeit auf einen hohen Wert
Bedingung, die das INP-Ausgangssignal eingestellt, kann es, aufgrund von Stosskraften
einschaltet. Sobald der Antrieb den [in O | Pushing Speed verursacht durch den Aufprall auf das Ende, zu einer
position]-Bereich erreicht, schaltet sich das 9 =P Beschadigung des elektrischen Antriebs und des
O | In- Position INP-Ausgangssignal ein. (Das Andern des Werkstiicks kommen. Stellen Sie diese Werte
Anfangswertes ist hier nicht notwendig.) dementsprechend niedriger ein. Siehe Betriebsanleitung
Wenn die Ausgabe des Ankunftssignals fiir die Verwendung des elektrischen Antriebs.
vor: lﬁbscl;lys; deSVBetrlebs erforderlich ist, O | Positioning Force max. Drehmoment wihrend des Positionierbetriebs
erhghen Sie den Wert. 9 (keine spezifische Anderung erforderlich)
Bedingung, die das AREA-Ausgangssignal
O | Areal, Area2 (Bereich) einschaltet.
Verfahrweg wéhrend des Schubs. Ubersteigt der
Verfahrweg diese Einstellung, kommt es auch
© | In - Position ohne Schub zum Stopp. Wird der Verfahrweg
iberschritten, schaltet sich das INP-
Ausgangssignal nicht ein.
59

O




Controller/Schrittmotor (24 VDC) Serie L ECP6

=<
. .. [ON¢]
Signal-Timing é 5
I -
.. <
Zurlck zur Ausgangsposition
—
Spannungsversorgung 24V —
p—| ov
ON
SVON OFF
Eingang
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON 5
Ausgang E
INP :'- E
n O
1" )
*ALARM i
B H
*ESTOP HERY
— : |‘
: L}
1 [}
[
Geschwindigkeit = 0 mm/s
1 \
1
zuriick zur Ausgangsposition E \‘
4

i Lesen der i
Positionierbetrieb iStep-No. |
N ON
I R 74 74 4, B— OFF
Eingang 15ms i Ausgabe der !
DRIVE odermefr | |- 1 Step-No. i
d15msh H
Oder menre-s,
ouT 5 N
OFF
Ausgang BUSY
INP 1
n
.ll
[N}
i
i
Geschwindigketm— i 0 mm/s
Positionierbetrieb 1 1
1 1
H

*,0UT" wird ausgegeben, wenn sich ,DRIVE" von ON auf OFF andert.
(Wenn die Spannungsversorgung angelegt wird, schalten sich
L,DRIVE" oder ,RESET" auf ON oder
,*ESTOP” geht auf OFF, alle ,OUT"-Ausgéange sind OFF.)

HOLD
Eingang HOLD I ggF
Ausgang | BUSY ON
, OFF
i
Geschwindigkeit | \ 0 mm/s
: HOLD-wéhrend des Betriebs
-4

# Wenn sich der Antrieb wahrend des Positionierbetriebs im Positionierbereich befindet,
stoppt er nicht einmal dann, wenn ein HOLD-Signal eingegeben wird.

O

I'Lesen der i
Vorschubbetrieb ,Step:No.
> ON
_ IN A —— OFF
Eingang Bms Y i Ausgabe der !
DRIVE el -] istepNo. i )
d15rﬂsh £
oder mehris
P ON
ouT H
F/ OFF
Ausgang BUSY
INP I
Geschwindigkeit —— ; T 0 mms
Schubbetrieb { 1
T

EUbersteigt die aktuelle Schubkraft den ,Schwellenwert" (Trigger
E LV) der Schrittdaten, wird das INP-Signal eingeschaltet.

‘JXC73/83/92/93 JXC[]1 | LECPA LECPl‘LEC-G LECP6 [ LEHS M LEHF ” LEHZJ H LEHZ 1

Reset i Zuriicksetzen des Alarms }
Eingang | RESET I SI:F
ON
ouT

. — i OFF

usgan '
gang — " ON

*ALARM |
X OFF

pommmmm e :

1

1

Die Alarmgruppe kann anhand der Kombination von
OUT-Signalen bei der Alarmerzeugung identifiziert werden

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

|

+,+*ALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.
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Serie LECP6

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fur Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

LE-CP-é/Kabellénge: 1,5m,3m,5m

Controller-Seite
—_— .

Belegung . .
1 -jl 2 Antriebsseite g Belegung
Kabellange (L) [m] (13,5) 56 < — & — Bl
1 15 1 il 2 \’:.';:L—X‘ ‘ £ | i B6
3 3 15 Lih 16 Stecker A (m)
5 5 (10) (30,7) L :
8 8" 8B .
A o LE-CP-ac/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
B 15" (* Fertigung auf Bestellung)
C 20* Controller-Seite
* Fertigung auf Bestellung Belegung _ Stecker C (14,2)
(nur Robotic-Kabel) é SE‘ (23 Antriebsseite § f Belegung
Kabel-Modell ¢ e = Al B1
(135) ~ ! |:' 5
Robotic-Kabel o .\ I T¥%
— 1 2 Py —~ A6 B6
(flexible Kabel) 15 16 8 2 (m)
Stecker A ~ ,
S Standard-Kabel 10) R07) | — S} L Stecker D (11)
Schaltkreis | Eeleoung Farbe | Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 griin 3
COM-B/I— A3 blau 4
___Abschirmung ___ IFarive e
Vee B-4 1 7 ~ 7 a i braun 12
Masse-Anschluss| A4 ¢ i \ ; \ ! schwarz 13
A o BRI ©.0.C GHER NS = L
A A5 1 | 0 1 schwarz 6
B B-6 1 - n - 1 i orange 9
B A-6 % ~ 1 schwarz 8
o No o 4 — 3
Zubehor: 1/0 Kabel
LEC — CN 5 — Controller-Seite SPS-Seite
~ Belegung
) AL B1 Al
Kabellange (L) [m] o Q, A:13
1 1,5 & ) B1
3 3 :
= 5 e | L BI3 B13 A13
Belegung | Farbe |Markierung|Markierungsfarbe Belegung | Farbe |Markierung|Markierungsfarbe
« LeitergroRe: AWG28 Al hellbraun | M schwarz Bl gelb |mm rot
) A2 hellbraun | M rot B2 heligrin | @ ® schwarz
A3 gelb | ® schwarz B3 hellgriin | = = rot
A4 gelb | ®m rot B4 grau |EH schwarz
A5 hellgrin | ® schwarz B5 grau |EHE rot
A6 hellgrin | ® rot B6 weil | B H schwarz
A7 grau | H schwarz B7 weil | B H rot
A8 grau | ® rot B8 hellbraun | @ ® B | schwarz
A9 wei3 | ® schwarz B9 hellbraun | @ = W rot
A10 wei | B rot B10 gelo | W W B | schwarz
A1l | hellbraun | @ W schwarz B11 gelb EmENE rot
A12 | hellbraun | ® m rot B12 hellgrin | @ ™ ® | schwarz
Al13 gelb W W schwarz B13 hellgrgn | @ B W rot
— Abschirmung
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Serie LEC (_Kompatibel mit Windows®XP, Windows®7 )

(2) Kommunikationskabel

(3 USB-Kabel
(A-mini B type) |z
..... u.m__mg I:l € @, Inhalt
S &
R : 5
PC Beschreibung Modell* g
@ | Controller-Software (CD-ROM) LEC-W2-S i
[&)
(2 | Kommunikationskabel LEC-W2-C @
USB-Kabel
® (Kabel zwischen PC und Umsetzer) LEC-W2-U

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

Bestellschlussel

(D Controller-Einstellsoftware L E C - W2

Controller-SoftwareI

(In Englisch und Japanisch erhéltlich.)

Modell
Auswahl

|

\

S

®

ann separat bestellt werden.

Kompatible Controller/Endstufen

Ausfiihrung mit Schrittdaten-Eingang serie LECP6
Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

0s

IBM PC/AT compatible machine running
Windows®XP (32-bit),

Windows®7 (32-bit and 64-bit),
Windows®8.1 (32-bit and 64-bit).

Kommunikationsschnittstelle

USB 1.1 oder USB 2.0-Anschlisse

Anzeige

XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows®XP, Windows®7 und Windows®8.1 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.
* FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version siehe SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode"

M Eazy Mode [F1==)
Fidf) Edit Comm Settng
B Tast
Ge | lioda fimorm |  Swe | Ganmgll
Sinp No Pasition Sperd Forcn
[ ] 050 mm 0 mmfs 90 * —— ‘
Stasug o Sped
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon
Sinp Data
Ho. Move M Spee Pasition Pushingf PushingSe In pos -~
CTVE - I 1 (1)
0 Abzolule 1 .00 ] [] 1.00
1 Absolute 180 10.00 [] [] 1.00
Z Abzolule 1 0.00 ] [] 1.00
3 Absolute 2 30.00 [] [] 1.00
4 Abzolule o 40.00 ] [] 1.00
§ Absolute an0 50.00 [] L] 1.00
E Ahsolute ann En.0n 1] n .o
7 Absolute 400 T0.00 [] [] 1.00
£ Abzolute 400 an.on ] n 1.0n
§ Abzolule 500 30.00 L] L] 1.00
Mave Spoedt 211 [men/snc] Move distarce M
) o [~
Ready 100.00 -~ 30000

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigkeit,
Kraft usw. kdnnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben
Seite eingestellt und der Antrieb getestet werden.

® Kann fiir JOG und gleichméRiges Verfahren
verwendet werden.

B ner Oberflache im ,,Normal Mode"

=

[r——

Syt Al

Dawnlsad 4|

-

! .

Wy s w | i
R

e

(T i 2

e 4

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

® JOG und gleichmaRiges Verfahren, zuriick zum Ausgangspunkt,
Testbetrieb und Test der Ausgange kénnen durchgefihrt werden.

SVC

N
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Serie LEC
Teaching Box/LEC-T1

Freigabetaste

(Option) :
N
[

Standardfunktionen

e Stopptaste

Option

¢ Freigabetaste

Bestellschlussel

C € M

LEC-T1-3

[®)

Teaching Boxl

Kabellange [m]

3 |

Anzeige ¢
J Japanisch
E Englisch

l Freigabetaste
— ohne
S mit Freigabetaste

+ Verriegelungsschalter fir Handbetrieb
und Testfunktion

» Stopptaste

mit Stopptaste ausgestattet

* Die Anzeigesprache kann auf Englisch oder Japanisch geéndert werden.

Technische Daten

Position Beschreibung
Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
Kabellange [m] 3
Schutzklasse IP64 (aufler Stecker)
Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50

Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

350 (aul3er Kabel)

[CE-konforme Produkte]
Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb gepriift..
[UL-konforme Produkte]

In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der MenUpunkte
Menii Dat
Step Data « Einstellung der Schrittdaten end aten
Daten Step No.
JOG » JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
e Zuriick zur Ausgangsposition JOG Vers. 1.x#%:
- - Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
Test  1-Schritt-Betrieb N ;?St Vers, 2 s
* Zuriick zur Ausgangsposition arm Position, Geschwindigkeit, Schubkraft, Beschleunigung, Verzogerung,
« Anzeige von Achse und Schrittdaten-Nr. TB-Setting Bewegung MOD, Trigger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskraft,
Monitor * Anzeige von zwei aus Position, Geschwindigkeit, Bereichl, Bereich 2, In position
Kraft gewahiten Elementen. Monitor
Alarm . An;(_-:ige aktiver Alarm Anzeige Step No.
* Zurlicksetzen des Alarms Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
« Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.%x) (Position, Geschwindigkeit, Kraft)
* Einstellen der Anzeigesprache
TB-Settin (Vers. 2.x) | JO? "
9 * Einstellung des Modus Einfach/Normal zurlick zur Ausgangsposition
« Einstellung der Schrittdaten und Auswahl JOG-Betrieb
der Elemente auf dem ,Easy Mode"-Monitor
Test
1-Schritt-Betrieb
Alarm
— Anzeige aktiver Alarm
Zurlicksetzen des Alarms
TB-Setting
| wieder verbinden (Ver. 1.:x)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.:xx)
Easy Mode / Normal Mode
Einstellparameter
63
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Teaching Box Serie LEC

3 | Stoppschalter

Durch Driicken der Taste wird der Betrieh gestoppt. Die Entriegelung erfolgt
durch Drehen nach rechts.

4 | Stopptastenschutz Schutz fir den Stoppschalter

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der

=<
L ©
Normal Mode 3 5
<
Aufbau der Menupunkte
Funktion Details Menii Schrittdaten- —
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No. [
P P : I Parameter Bewegungs-Modus
arameter arametereinstellung Monitor Geschwindigkeit E
» JOG-Betrieb/Konstante-Rate-Bewegung Test Position . L
. o ALM Beschleunigung 1
« Zuriick zur Ausgangsposition Fil Verzégerun
e Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten| TIBeS i Schubgkraft 9
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) ->etling - —
* Erzwungener Ausgang Reconnect Trigger LV
: Schubgeschwindigkeit
(erzwungene Signalausgabe, erzwungene Positionierkraft =
Klemmenausgabe Area 1 2 E
« Antriebstiberwachung In-Position _ L_IlJ
- . 5
_ Ausgangssignal-Uberwachung Parameter Grundeinstellungen | | €
Monitor « Eingangssignal-Uberwachung — Basic £
. Ausgangsklemmen-pberwachung ORIG ORIG-Einstellung | %
« Eingangsklemmen-Uberwachung (2] L
Monitor DRV-Monitor
. . T
ALM : ﬁkt"’? AlirlmanzLe|geA(Af|ar_mr;Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit, [T}
nzeige Alarm-Log-Aufzeichnung || Ausgangssignale g(r:%f:ittnummer |
- Daten speichern ihns%?nijssskllgenrslrﬁe Letzte Schrittnummer.
Schrittdaten und Parameter des p : —
; Monitor-Ausgangssignal
Controllers, der fir dig Eingangklemme _{ usgangssigna |
Kommunikation verwendet wird, Test —{ Monitor-Eingangssignal | %
speichern (vier Dateien kénnen
gespeichert werden, wobei ein| - iaﬁ(zAlieeragrer —{ Monitor-Ausgangsklemmen | L_||J
File S_chnttdatgn— und_ Paramgtersatz als Testbetrieb _{ —— 5 |
eine Datei gespeichert wird). wunoener A N onitor-ingangskiemmen
 Laden in Controller erzwungener Adsgang —_
L&dt die in der Teaching Box ALM Status ©
gespeicherten Daten in dem Controller, — aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm o
der fiir q|e Kommunikation verwendet wird. Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset (@)
* Gespeicherte Daten l6schen. - L
- Dateischutz (Vers. 2.#) File ALM Log —
| Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme
« Anzeigeeinstellung Lade‘n in Controller O]
Easy Mode / Normal Mode Datei I6schen (I)
. Spracheneinste”ung Dateischutz (Vers. 2**) L
(Japanisch/Englisch) TB-Setting |
TB-Setting « Einstellung der Hintergrundbeleuchtung de / | d I
« Einstellung des LCD-Kontrasts Easy lr\:lo e / Normal Mode —
« Signalton-Einstellung a_pr;’:lc e dbeleucht o
« Max. Verbindungsachse | g‘ ergrundbeleuchtung @)
« Distanzeinheit (mm/Zoll) ;igajt('c)')rr]\téag L_lIJ
- - Anzahl max. Antriebe I
Reconnect « Wiederverbinden der Achse Passwort <
Distance unit o
—{ Reconnect L|__||J)
Abmessungen I
= —
4. 102 2 []
Nr. Beschreibung Funktion (@)
LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung) §
Ring Schlisselring zum Befestigen der Teaching Box s
S
[9r]
=3
=
(&)
=<
L ™

22,5

Freigabetaste

Jog-Testfunktion.

(Option) Andere Funktionen, wie z. B. Datendnderung, werden nicht abgedeckt.
Tastschalter Tasten fir Eingabe

Kabel Lénge: 3 Meter

Stecker Stecker, zum AnschluB3 an die LEC-Controller (Stecker CN4).

O
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GW-Einheit

Serie LEC-G

BestellschlUssel

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]
Die Erfiillung der EMV-Richtlinie
wurde gepriift, indem der
elektrische Antrieb der Serie LE mit
dem Controller der Serie LEC
kombiniert wurde. Die EMV ist von
der Konfiguration der
Systemsteuerung des Kunden und
von der Beeinflussung sonstiger
elektrischer Gerdte und
Verdrahtung abhéngig. Aus diesem
Grund kann die Erfiillung der EMV-
Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen
Betriebshedingungen in
Kundensystemen integriert sind.
Daher muss der Kunde die
Erflllung der EMV-Richtlinie ftir
das Gesamtsystem bestehend aus
allen Maschinen und Anlagen
Uberpriifen.

GW-Einheit

verwendbare Feldbusprotokolle @

LEC-G

MRZ

MJ2 CC-Link Ver. 2,0

DN1 DeviceNet ™ Montage
PR1 PROFIBUS DP —  |Schraubenmontage
EN1 EtherNet/IP ™ D Anm) | DIN-Schienenmontage

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen.

el LEC-CG

1

L

Kabeltypo—l 1
1 | Kommunikationskabel Kabelldnge
2 | Kabel zwischen Verzweigungen K 0,3m
L 0,5m
1 1m

P A

Kommunikationskabel ™

p /"_""“\‘\
—

o

.

\ 4
J
4

.-\

UL-konforme Produkte 3 .
I[n Féllen, in denen UL-Konform]itét AbZWE|ganSCh|USS L EC - CG D . . J
gefordert wird, sind elektrische _l_ \ ? Kabel Z\_N'SChen
Antriebe und Controller mit einer Abzweiganschlul3 Verzweigungen
Spannungsversorgung Klasse 2
LsH0zu vervenden, eissEsad | EC-CGR
Technische Daten
Position LEC-GMJ20 LEC-GDN1O LEC-GPR1[] LEC-GEN1[]
verwendhares Feldbus CC-Link DeviceNet ™ PROFIBUS DP EtherNet/IP™
System Version Anm-1) Vers. 2.0 Version 2.0 V1 Version 1.0
9,6 k/19,2 k/45,45 k/
+ Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] 156/2/('3;/51515’5 M 125 k/250 k/500 k 93,75 k/187,5 k/500 k/ 10 M/100 M
1,5 M/3 M/6 M/12 M
Konfigurationsdatei A" 2) — EDS GSD-Datei EDS
Technische Daten 4 Stationen| Eingabe 896 Punkte
Kommunikation /0-Belegungsbereich belegt 108 Warter Eingabe 200 bytes Eingabe 57 Worter Eingabe 256 bytes
(8x- Ausgabe 896 Punkte|  Ausgabe 200 bytes Ausgabe 57 Worter Ausgabe 256 bytes
Einstellung)| 108 Worter
Spannungsversorgung | Versorgungsspannung [V]Am-6) — 11 bis 25 VDC — —
fir Kommunikation | interne Leistungsaufnahme [mA] — 100 — —

technische Daten Kommunikationsstecker

Stecker (Zubehor)

Stecker (Zubehor)

D-Sub

RJ45

Endwiderstand

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

nicht inbegriffen

Versorgungsspannung [V]Anm.6)

24 VDC £10 %

Leistungsaufnahme | nicht an Teaching Box angeschlossen 200
[mA] an Teaching Box angeschlossen 300
EMG-Ausgangsklemme 30VDC, 1A

verwendbare Controller

Serie LECP6 / LECA6

Technische Daten

Kommunikationsgeschwindigkeit [bps] Am-3)

115,2 k/230,4 k

Controller

max. Zah der Controllr, die angeschlossen werden knnen #m4

12 |

8 Anm. 5)

5 I

12

Zubehor

Spannungsversorgungsstecker, Kommunikationsstecker

Spannungsversorgungsanschluss

Betriebstemperaturbereich [°C]

0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%oRH]

max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Lager-Luftfeuchtigkeit [oRH]

max. 90 (keine Kondensation)

Gewicht [g]

200 (Schraubenmontage), 220 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1)
Anm. 2)
Anm. 3)
Anm. 4)

Bitte beachten Sie, dass sich die Version andern kann.
Sie kdnnen alle Dateien auf der SMC-Webseite downloaden: http://www.smc.eu
Stellen Sie bei Verwendung einer Teaching Box (LEC-T1-0J) die Kommunikationsgeschwindigkeit auf 115,2 kbps ein.
Die Kommunikations-Ansprechzeit fur einen Controller betrégt ca. 30 ms.

Siehe “Richtlinie fir die Kommunikations-Ansprechzeit” fir die Ansprechzeit bei Anschluss mehrerer Controller.

Anm. 5)
Anm. 6)

65
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Bei Schrittdaten-Eingabe kdnnen bis zu 12 Controller angeschlossen werden.
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.



Richtlinien fir Kommunikations-Antwortzeit

ow-einheit Serie LEC-G

Die Reaktionszeit zwischen Gateway-Einheit und Controller h&ngt von der Anzahl der an der Gateway-Einheit angeschlossenen Controller ab.

Siehe unten stehendes Diagramm als Richtwert fiir Reaktionszeiten.

400

350

_»

300

-

250

200

150

Ansprechzeit (ms)

100

T

0

80>

2 3

4 5 6

7 8 9 10

Anzahl der anschlieBbaren Controller (Einheit)

11 12

Abmessungen

= Dieses Diagramm zeigt die Verzdgerungszeiten zwischen Gateway-Einheit und Controllern.
Die Verzégerungszeit des Feldbusnetzwerkes ist nicht berticksichtigt.

Schraubenmontage (LEC-GLILIL])
Anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

(85)

82

L

@45
fiir Gehdusemontage

(35)

31

170
152,2

foooo) E=®
13 L]
161

§o i Bl

A | 182
|| 45
flr Gehdusemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

(87,9)

82

=

n

T

miT

@45
fir Geh&usemontage

(35)

31

170
152,2

161

18,2

4.5
fir Gehausemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85)
82

1

245
fiir Gehausemontage

(35

31

170
152,2

161

\:

18,2
4,5

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

fur Gehausemontage

Anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

85
82

1
=

245
fiir Gehdusemontage

(35)

170
152,2

161

18,2

145

fur Gehausemontage

W Handelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.

P
Z
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Serie LEC-G

Abmessungen
DIN-Schienenmontage (LEC-GOOOD)

Anwendbares Feldbusprotokoll: CC-Link Ver. 2,0

Anwendbares Feldbusprotokoll: DeviceNet ™

(85) (35) (85) (35)
82 31 82 31
1 1
e e
] ]
D) 3 < @]
c| = Q=
u | .0 u S| o
£|E 2|5
a|? gl
N = Z N L2
B < = a H < Z|o
© O o © O o
3|5 3|5
Sl T|©
Y o 2| 2 N h o D0 N
(o SIEIEINR o R RSN
= |0 SIEld|0
i 2|5 — i 3|5 I
iwl 9= iwl o=
i o 2@ R o @
.2 = = . = €
¢ El o 4 El o
ol @ | 0
> 8 > 8
o= o| =
c| © (=4 =}
o3 2|3
52 S| 2
S =
B N2 — N
™| © K| =
o - A -
— Z
(95) b S (95) s -

= montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Anwendbares Feldbusprotokoll: PROFIBUS DP

# montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

Anwendbares Feldbusprotokoll: EtherNet/IP™

(87,9) (35) (85) (35)
82 31 82 31
ol = 3t
5| 8 2|2
= r S8
a2 o2
1B >z
] =i 5[5
§| S 3|5
5 EEER g T - I
2852 E Y EIEN
= g2 | i g=
oY ol e
&| & HE
>3 s g
Ok 25
Dl v n
3| — o
g g%
— p
(98) (95)
* DIN-Schienenmontage mdglich (35 mm)
DIN-Schiene L
AXT100-DR- 75 12,5 (Steigung) 5,25
* FUr O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. ]
Siehe obige Abmessungen fur Montageabmessungen. IS - -6 -6 €
3
1,25 |_
L-Abmessung [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 |1105| 123 |1355| 148 |160,5| 173 [ 1855 | 198 |210,5| 223 | 2355 | 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 | 2855 | 298 |310,5| 323 | 3355 | 348 | 360,5| 373 | 3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 5105

BMHandelsmarke DeviceNet™ ist eine Handelsmarke von ODVA. EtherNet/IP™ ist eine Handelsmarke von ODVA.
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Programmierfreier Controller

Serie LECP1

BestellschlUssel

LEHZ10LK2-4

LECP1

Controller——l_ 1 Option lBesteII-Nr. Antrieb
Kompatibler Motor — (auBer Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen)
ompatibler Moto Schraubenmontage || gejqpiel: Geben Sie "LER10K-2" fiir
| P | Schrittmotor (24 VDC) | D Anm.) DIN—Schlenenmontage LER10K-2L-R11N1 ein.

Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Bitte getrennt bestellen. ~ * Wenn bei Bestellung der Serie LE die Ausfuihrung

mit Controller (-01NO/-01P0O) gewahlt wird, muss
dieser Controller nicht bestellt werden.

Zahl der Schrittdaten (Positionen)
| 1 | 14 (programmierfrei) |

e |/O-Kabellange [m]

— Ohne Kabel
Parallel-I/O-Ausfihrunge 1 15
N NPN 3 3
P PNP 5 5

Der Controller wird als einzelne Einheit
verkauft, nachdem der entsprechende
kompatible Antrieb eingestellt wurde.

Stellen Sie sicher, dass die Control-
ler-Antriebs-Kombination kompatibel ist.

A\ Achtung

[CE-konforme Produkte]

Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde geprift, indem der elektrische Antrieb der Serie LEF mit dem Controller
der Serie LEC kombiniert wurde.

Die EMV ist von der Konfiguration der Systemsteuerung des Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer
Gerate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie nicht fir SMC-Bauteile
zertifiziert werden, die unter realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen integriert sind. Daher muss der Kunde
die Erfilllung der EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen Maschinen und Anlagen Gberpriifen.
[UL-konforme Produkte]

In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Controller mit einer Spannungsversorgung
Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

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

Technische Daten

Technische Daten (Standard)

Position

LECP1

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Spannungsversorgung A" 1)

Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %, max. Stromaufnahme: 3A (Spitze 5A) Anm. 2)
[Inkl. Motorantriebsspannung, Steuerungsspannung, Stopp, Bremse]

Paralleleingang

6 Eingange (Optokoppler)

Parallelausgang

6 Ausgange (Optokoppler-Isolierung)

Haltepunkte

14 Positionen (Positionszahl 1 bis 14(E))

Kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (800 Impuls/Umdrehung)

Speicher

EEPROM

LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils

7-Segment-LED Anm-3) 1-stellig, 7-Segment-Anzeige (rot) Die Werte werden in Hexadezimalen angezeigt (,10" bis , 15" in Dezimalzahlen werden als ,A" bis ,F" angezeigt)
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm- 4)

Kabellange [m] 1/0-Kabel: max. 5 Antriebskabel: max. 20

Kuhlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)

Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich [°C]

—10 bis 60 (kein Gefrieren)

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH]

max. 90 (keine Kondensation)

Isolationswiderstand [MQ]

zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)

Gewicht [g]

130 (Schraubenmontage), 150 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung des Controllers darf nicht einschaltstrombegrenzt sein. In Féallen, in denen UL-Konformitéat gefordert wird, sind elektrische Antriebe
und Controller mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.

Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Néhere Angaben sind in den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Antriebe usw. enthalten.

Anm. 3) ,10" bis 15" in Dezimalzahlen werden in der 7-Segment-LED wie folgt angezeigt.

A bl dlEF

-
Dezimalanzeige 15
Hexadezimalanzeige A b c d E F
Anm. 4) Gilt fir Motorbremse.
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Serie LECP1

Controller-Details

/ Nr. | Anzeige Beschreibung Details
@/ ©) PWR Spannungsversorgungs-| Spannungsversorgung ON/Servo ON : Ieu_f:hteF grin
/@ LED Spannungsversorgung ON/Servo OFF: griin blinkend
ol @ ALM Alarm-LED mit Alarm . leuchtet rot
Parametereinstellung : blinkt rot
6 ® - Abdeckung ﬁliiriﬁ%ifnddiihgghgﬁir?/‘iiﬂif’kﬁfiinesen)
Masse-Anschluss (Ziehen Sie die Schraube bei der Montage des
//@ ® - FG Controllers mit der(Mutter fest. SchlieRen Sie das Erdungsl?abel an.)
® — Modus-Schalter | Schalten Sie den Modus zwischen manuell und automatisch um.
® — 7-Segment-LED | Stopp-Position, der per (8) eingestellie Wert und die Alarminformation werden angezeigt.
@ SET Einstell-Taste Die Einstellungen oder den Verfahrbetrieb im manuellen Modus wahlen.
4 3 — Schalter zur Positionsauswahl | Die Verfahrposition (1 bis 14) und die Ausgangsposition (15) zuordnen.
© MANUAL manuelle Vorwdrtstaste | Im Handbetrieb vorwérts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
/CD manuelle Riickwértstaste | Im Handbetrieb riickwarts verfahren und Tippbetrieb durchfiihren.
/@ an Vorwértsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Vorwartsgeschwindigkeiten sind verfligbar.
(P SPEED Rilckwartsgeschwindigkeits-Schalter | 16 Rickwartsgeschwindigkeiten sind verfugbar.
3 a3 ACCEL Vorwértsheschleunigungs-Schalter | 16 Vorwérts-Beschleunigungsschritte sind verfiigbar.
Riickwértsbeschleunigungs-Schalter | 16 Riickwarts-Beschleunigungsschritte sind verfugbar.
(E) CN1 Spannungsversorgungsanschiuss | Das Spannungsversorgungskabel anschlie3en.
CN2 Motoranschluss | Den Motorstecker anschlieRen.
/® () CN3 Encoder-Stecker | Den Encoderstecker anschlieBen.
CN4 1/0-Stecker Das I/0-Kabel anschlielen.
|
Montageanweisung
- -
Controller-Montage siehe unten.
1. Befestigungsschraube (LECP10-0) 2. Erdung

(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Erdungskabel

Einbaulage :>

—

Einbaulage :>H

Ziehen Sie bei der Montage des Erdungskabels die Schraube
unten dargestellt fest.

M4-Schraube

®

[(Cq

Kabel mit Quetschkabelschuh

\

gezahnte Sicherungsscheibe

4

Controller

Anm.) Wenn bei der Serie LE GroRe 25 oder mehr verwendet wird, muss der Abstand zwischen den Controllern mindestens 10 mm betragen.

A\ Achtung

Schalters @ auf (4.

GroRRe

Endbreite L: 2,0 bis 2,4 [mm] i

Endstarke W: 0,5 bis 0,6 [mm] W\:
<

®M4-Schrauben, Kabel mit Kabelschuh und gezahnte Sicherungsscheibe sind nicht inbegriffen.
Stellen Sie die Erdung sicher, um die Gerauschtoleranz zu gewahrleisten.

eVerwenden Sie einen Feinschraubendreher mit der u.g. GréRe zum Andern des Positions-
schalters (8) und stellen Sie den Wert des Geschwindigkeits-/Beschleunigungs-

vergroflerte Ansicht des
Schraubendreher-Endes
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Abmessungen

Programmierfreier Controller Serie L ECPl

DIN-Schienenmontage (LECOI10CID-)

85

e

35

DIN-Schiene
AXT100-DR-

= Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle

@
3| &
c =
53
3| 2
2| B
al &
P ©° .
J g 2 eingeben.
|- =2} =}
g gl 5| 7 %
= >
S e
[ @
:| 6
g & 75 125 5.25
r’r% (Abstand)
in] O - P N N = === =
oo R i M o
0
0
125
L-Abmessung mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 35,5 48 60,5 73 85,5 98 |1105| 123 | 1355 | 148 |1605| 173 | 1855 | 198 |210,5| 223 | 2355 | 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 | 2855 | 298 |310,5| 323 | 3355 | 348 |360,5| 373 |3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 510,5
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-1-DO (mit 2 Befestigungsschrauben)
Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die
Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird. CN4-E/A-Stecker
CN3 Encoder-Stecker
Schraubenmontage (LECO101-[)
CN1-Spannungsversorgungsstecker
38
85 36,2
1,2 ) 18,1 ‘3457
< Gehausemontage
-
o
b
| S— 7
70
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Serie L

ECP1

Verdrahtungsbeispiel 1

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

CN1 Spannungsversorgungsklemmen-Anschluss flr LECP1

Anselusshezechnung | Kabelfarbe Funktion Details
gemeinsame M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/BK
ov blau ; ;
Versorgung (-) | RLS-Klemme sind gemeinsam (-).
Motor-S - .
M 24V | weiRt otor-Spannungs Motor Spannungsversc_)lrgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefuihrt
C 24V |braun Steuerungs-Spannungs- ControlIer-Spannungsygrsorgung
versorgung (+) (+), zum Controller gefuhrt
BK RLS |schwarz| Bremse (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse

Verdrahtungsbeispiel 2

* Bei Anschluss eines CN1-Spannungsversorgungssteckers verwenden Sie bitte das Anschlusskabel (LEC-CK1-1).
* Das Spannungsversorgungskabel (LEC-CK1-1) liegt dem Controller bei.

Spannungsversorgungskabel fur LECP1 (LEC-CK1-1)

[

’ Parallel-/O-Anschluss: CN4

# \Wenn Sie eine SPS o. A. an den C4 parallelen I/0-Anschluss anschlieRen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CK4-0J).
= Die Verdrahtung sollte an die Ausfiihrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

ENPN HPNP
24VDC 24VDC
CN4 fur O-Signal CN4 fiir 1/O-Signal
COoM+ 1 {4 COM+ 1 {—
COmM-— 2 COM- 2
OuTOo 3 Last ouTo 3 —Last}
ouT1 4 ouTL 4 —Last}
ouT2 5 Last ouT?2 5 —@]
outs | 6 outs | 6 (—last———
BUSY | 7 Last Busy | 7 (—lasi]
ALARM | 8 Last ALARM | 8 [last]
INO 9 *ﬁ INO 9 */—4
IN1 10 *ﬁ IN1 10 */—4
IN2 11 1 IN2 11 */—4
IN3 12 1 IN3 12 */—1
RESET | 13 — —— RESET | 13 — %
STOPP | 14 |— ———— STOPP | 14 [—
Eingangssignal Ausgangssignal
Bezeichnung Details Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal Schaltet sich ein, wenn Positionierung oder Schub abgeschlossen sind.
COM- Anschluss 0 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal (Der Ausgangshefehl erfolgt in der Kombination von OUTO bis 3.)
« Verfahrbefehl (Eingabe als Kombination von INO bis IN3) OUTO bis OUT3 Beispiel - (Betrieb fur Position Nr. 3 abgeschlossen)
« Befehl zur Riickkehr zur Ausgangsposition (INO bis IN3 alle gleichzeitig ON) OUT3 ouUT2 OUT1 ouTo
INO bis IN3 Beispiel - (Verfahrbefehl fiir Position Nr. 5) OFE OFE ON ON
IN3 IN2 IN1 INO BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
OFF ON OFF ON *ALARM Anm.) | Kein Ausgang bei aktivem Alarm oder Servo OFF
Zurlicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Betriebs Anm.) Signal des negativ-logischen Schaltkreises (N.C.)
Wahrend des Betriebs: Verzogerungsstopp von der Position, bei
RESET der ein Signal eingegeben wird (Servo ON
wird aufrechterhalten)
Bei aktivem Alarm: Zurticksetzen des Alarms
STOPP Stopp-Befehl (nach max. Verzégerungsstopp, Servo OFF)

Eingangssignal [INO - IN3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

Ausgangssignal [OUTO - OUT3] Tabelle der Positionszahlen ©: OFF @: ON

Positionszahl IN3 IN2 IN1 INO Positionszahl OuT3 OouT2 OouT1 ouTo

1 @) ©) ©) [ ) 1 @) ©) ©) [ ]

2 O ©) [ ] O 2 O ©) [ ] @)

3 @) ©) [ ] [ ] 3 @) ©) [ ] [ ]

4 O [ ] ©) O 4 O [ ] ©) O

5 O [ ] ©) [ ) 5 @) [ ] ©) [ ]

6 O [ ] [ ] O 6 O [ ] [ ] ©)

7 O [ ] [ ] [ ) 7 O [ ] [ ] [ ]

8 [ ] ©) ©) @) 8 [ ] ©) ©) ©)

9 [ ) ©) ©) [ ) 9 [ ) ©) ©) [ ]

10(A) [ ] @) [ ] O 10(A) [ ) @) [ ] ©)
11(B) [ ) O [ ] [ ] 11(B) [ ] O [ ] [ )

12 (C) [ ) [ ) O @] 12 (C) [ ) [ ] ©) ©)

13 (D) [ ] [ ] ©) [ ] 13 (D) [ ) [ ] ©) [ )
14(E) [ ) [ ) [ ] o 14(E) [ ) [ ) [ ] ©)
zuriick zur Ausgangsposition [ ] [ ] [ ] [ ] 2uriick zur Ausgangsposition [ ] [ ] [ ] [ ]

71

O

SVC




Signal-Timing

Programmierfreier Controller Serie L ECPl

(1) Zuriick zur Ausgangsposition

’

Spannungsversorgun Tooo— === 1 24V
pannung 94"9_] !iNo-3 alle ON| oV
Ei INO-3 ON
ingang o
BUSY ON
OFF
Ausgang | OUTO-3
#*ALARM
Bremse Yz I Enlttriegelt
alten
Geschwindigkeit /* 0 mmis

= "«xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

(2) Positionieranwendung

Spannungsversorgung
Eingang INO-3 I/ /]
Y 4
R ’,r
ouTO-3 ¢
Ausgang Y
BUSY
Bremse
1
Geschwindigkeit
Positionierbetrieb

E Die Ausgangssignale OUT0-3 sind ON im selben Status wie die }
E Eingangssignale INO-3, wenn die Positionierung abgeschlossen ist. i

24V
oV

ON

OFF

ON
OFF

entriegelt
halten

0 mm/s

(3) Stopp abbrechen (Stopp zurticksetzen)

24V
ov

ON

OFF

ON
OFF

entriegelt
halten

0 mm/s

Spannungsversorgung
INO-3 V/////\
Eingang 5 4
RESET o 1
vt
OuTO-3 N i
Ausgang ¥ B
BUSY
ES— L
Bremse ;
Geschwindigkeit Stopp-Abbruch wahrend
des Positionierbetriebs.

O

(4) Stopp durch STOP-Signal

(5) Zuricksetzen des Alarms

i Alarm-Reset |

Eingang

Ausgang

= "xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

Spannungsversorgung 24V
oV
ON
INO-
0-3 I/ /I OFF
Eingang 5 4
STOPP B | |
v
ouT0-3 / AN ON
—r . - OFF
\4 Vo)
Ausgang | BUSY 5
A
#*ALARM | i '
Bremse I entriegelt
halten
Geschwindigkeit Stopp durch STOP-Signal 0 mm/s
im Positionierbetrieb.

ON
OFF

ON
OFF

72
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Serie LECP1

Zubehor: Antriebskabel

Antriebskabel fir Schrittmotor

LE-CP-[1]-[ ]

Kabelldnge (L) [m]
1,5

3

5

&

10"

15°

20"

* Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

O|m|>|o|lo|w|+

Kabel-Modell®
Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

S Standard-Kabel

73

LE-CP-é/Kabellange: 15m,3m,5m

Belegung

renl

BT

(30,7)

a7,7)

Antriebsseite
—

[CE)

| ]

Stecker A

Controller-Seite
—

B1

B6

LE-CP-§E/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m

(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite
—

Belegung Stecker C (14,2)
Bl i R o) —~
ég Antriebsseite 5 S Belegung
~ ° = o S Al B1
AR == [
== —~ A6 B6
1 2 c’g ® ]
15 16 Stecker A 8 Stecker D ~ (14,7)
(101 (30.7) L 1)
Schaltkreis Bl Eame Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grun 3
COM-B/— A-3 blau 4
Belegun:
~--Rbschirmung ___ IFErizE Steclger g
Vce B-4 % 7 7 braun 12
Masse-Anschluss| A4 ¢ i + i 0 schwarz 13
A B-5 % i rot 7
A oy EEEENID.S OO G L
B B6_ 1 - n - ! i orange 9
B A-6 A 7 schwarz 8
,,,,,, — 3

O
2




Optionen

Programmierfreier Controller Serie L ECPl

Spannungsversorgungskabel

LEC-CK1-1

=== == I : : 9 a
L ¢ ] —— 5 |ba
g . o
(13,3) (35) - (60) (10,5
(1500)
Anschlusshezeichnung | Abdeckungsfarbe Funktion * Leitergrofie: AWG20
ov blau | gemeinsame Versorgung (-)
M 24V weifld | Motor-Spannungsversorgung (+)
C 24v braun | Steuerungs-Spannungsversorgung (+)
BK RLS |schwarz|Bremse (+)
I/O-Kabel
LEC-CK4-
Kabellange (L) [m]l
1 1,5
S 3
5 5
Controller-Seite SPS-Seite
= Z ] g |
an| |, o 2 N a0)
2 =4
= ()
Klemmen-Nr. | Isolierungsfarbe | Punkt-Markierung | Punkt-Farbe Funktion * Leitergrofie: AWG26
1 hellbraun L schwarz COM+
hellbraun u rot COM-
3 gelb L schwarz ouTo
4 gelb L rot OuT1
5 hellgriin L schwarz ouT2
6 hellgrun u rot OuUT3
7 grau L schwarz BUSY
8 grau L rot ALARM
9 weild L schwarz INO
10 weild L] rot IN1
11 hellbraun LN schwarz IN2
12 hellbraun LR rot IN3
13 gelb LN ] schwarz RESET
14 gelb LN rot STOP

+ Parallel-1/0O-Signal ist im automatischen Modus giiltig.

N
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Impulseingang-Ausfuhrung c E a
C Us

Serie LECPA

Bestellschllssel

Anchtung LECP[AP|1][ |-[LEHZ10LK2-4
[CE-konforme Produkte]
(D Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem der l |
elekirische Antrieb der Serie LEF und der Serie LECPA kom- Endstufen-Ausfuhrung
t[))IineIeI?M\Ayriite .von der Konfiguration der Systemsteuerung des AN_ | Impulséingang-Ausftinrung (NPN) EndSthian)ontage
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger elektrischer Ge- AP _| impulseingang-Ausfiihrung (PNP) D Anm) ;; ;&::zieir;rr?rggr:?ag £
rate und Verdrahtung abhéngig. Aus diesem Grund kann die . - g€
Erfilllung der EMV-Richtlinie nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert I/O-Kabellange [m] Anm.) DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.
werden, die unter realen Betriebshedingungen in Kundensys- — Ohne Bitte getrennt bestellen.
temen integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung der
EMV-Richtlinie fiir das Gesamtsystem bestehend aus allen é ]:;*5 Teilenummer Antrieb
Maschinen und Anlagen tberpriifen. . e
@ Fir die Serie LECPA (Schrittmotor- Endstufe) wurde die 5 5 I\e't'?”gmmt?r autter Kabelspezifikationen und
Erfillung der EMV-Richtlinie mit der Installation eines « Impulseingang kann nur als Bn'ne‘ lspg |ckJ)nenS‘ L EHZLOLK 24"
Stérschutzfilter-Sets gepriift (LEC-NFA). Differenz-sional det werd eispiel: eben Sie ,, -
Siehe Seite 49 fiir weitere Informationen zum Storschutzfil- IHlerenz-signal verwendet werden. fur LEHZ10LK2-4AF-R16N1 an.
ter-Set. Siehe Betriebsanleitung der LECPA-Serie fir Informa- Mit offenem Kollektor konnen nur BC Unbeschriebener Controller Anm.)
tionen zur Installation. 1,5m-Kabel verwendet werden. - - - ,
Anm.) Die spezielle Software (LEC-BCW) ist erforderlich.
[UL-konforme Produkte] ) o . ] ] ]
In Fallen, in denen UL-Konformitét gefordert wird, sind elektrische | * Wenn bei Bestellung der LE-Serie die Ausfiihrung mit Controller gewahlt wird, muss dieser Controller nicht
Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 |  bestellt werden.
UL1310 zu verwenden. * FUr Impulssignale mit offenem Kollektor den Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0) separat bestellen.

[Die Endstufe wird als einzelne Einheit verkauft, nachdem der ) fSicherheitshinweise fur unbeschriebene\n
entsprechende kompatible Antrieb eingestellt wurde. Controller (LECLI6LIL-BC)

Stellen Sie sicher, dass die Endstufen-Antriebs-Kombination korrekt ist. Einen unbeschriebenen Controller kann der
<Priifen Sie vor der Verwendung die folgenden Punkte> Kunde mit Daten des Antriebs beschreiben, mit

( Stellen Sie sicher, dass die Modellnummer des Antriebs- ==~ dem er kombiniert und verwendet werden soll.
Typenschilds mit der des Controller- Verwenden Sie die spezielle Parametriersoftware

1 fharainat (LEC-BCW) flir unbeschriebene Controller.
gfgiﬁ?ﬁqﬂfﬁfgﬂ;n dstufe - Die spezielle Software (LEC-BCW) steht auf
iiberein. unserer Website zum Download bereit.

@ Uberprien Sie, ob die Paralely e Zur Verwendu_ng dieser Software muss das
' Controller-Einstellset (LEC-W2) separat

\_ O-Konfiguration korrekt ist (NPN oder PNP). ) bestellt werden.
* Siehe Bedienungsanleitung fiir die Verwendung dieser Produkte. Diese kdnnen Sie von unserer Webseite  http://www.smc.eu herunterladen. SMC-Webseite
. http://www.smc.eu
Technische Daten - -
Position LECPA
Kompatibler Motor Schrittmotor
nnung: 24 VDC £10 % Anm-2)
Spannungsversorgung A1) [inkl. Motorantriebss;%iun%,%teuerur?gssgannung, Stopp, Entriegelung]
Paralleleingang 5 Eingange (ohne Optokoppler-Isolierung, Impulseingangsklemme, COM-Klemme)
Parallelausgang 9 Ausgénge (Optokoppler-Isolierung)
Impulssignaleingang max. Frequenz: 60 kpps (Open Collector), 200 kpps (Differenzialsignal)
Eingabemethode: 1-Impulsmodus (Impulseingang in eine Richtung), 2-Impulsmodus (Impulseingang in unterschiedliche Richtungen)
Kompatibler Encoder inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)
serielle Kommunikation RS485 (kompatibel mit Modbus-Protokoll)
Speicher EEPROM
LED-Anzeige LED (griin/rot) jeweils
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung Anm-3)
Kabellange [m] 1/0-Kabel: max. 1,5 (Open Collector), max. 5 (Differenzialsignal), Antriebskabel: max. 20
Kihlsystem Luftkiihlung
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (kein Gefrieren)
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Lagertemperaturbereich [°C] —10 bis 60 (kein Gefrieren)
Lager-Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] zwischen Gehause und SG-Klemme 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 120 (Schraubenmontage), 140 (DIN-Schienenmontage)

Anm. 1) Die Spannungsversorgung der muss ohne Strombegrenzung betrieben werden. In Féllen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische
Antriebe und Endstufen mit einer Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Anm. 2) Die Leistungsaufnahme variiert je nach Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fur weitere Informationen.
Anm. 3) Gilt fir Motorbremse.
S SMC
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Montageanweisung

Impulseingang-Ausfiinrung Serie LECPA

a) Schraubenmontage (LECPACIC-0J)
(Installation mit zwei M4-Schrauben)

Einbaulage I:>

—

©

Einbaulage I:>

Erdungskabel

b) DIN-Schienenmontage (LECPAOOD-0)
(Installation mit DIN-Schiene)

}Erdungskahel

DIN-Schiene ist verriegelt.

Erdungskabel

DIN-Schienen-Anbausatz

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

Haken Sie die Endstufe in die DIN-Schiene ein und driicken Sie
zur Verriegelung den Hebel des Abschnitts A in Pfeilrichtung.

Anm. ) Der Abstand zwischen den Endstufen sollte mindestens 10 mm betragen.

DIN-Schiene L
7,5 12,5 5,25
AXT100-DR-O (Abstand)
* Fur O die "Nr." aus nachstehender Tabelle eingeben. al o] PN
Siehe Abmessungen auf Seite 77 fir Montageabmessungen. IR R i A s i -
)
1,25
L-Abmessung — mm]
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 ) 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 355 | 48 | 605 | 73 |855| 98 |1105| 123 |1355| 148 |160,5| 173 | 1855 | 198 | 2105 | 223 | 2355 | 248 | 260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 88 34 85 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310,5| 323 | 3355 | 348 | 3605 | 373 | 3855 | 398 | 4105 | 423 | 4355 | 448 | 4605 | 473 | 4855 | 498 | 5105
DIN-Schienen-Anbausatz
LEC-2-DO (mit 2 Befestigungsschrauben)
Sollte verwendet werden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf die Endstufe der Schraubenmontage-Ausfiihrung danach montiert wird.
76
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Serie LECPA

Abmessungen

a) Schraubenmontage (LECPACIC-0)

66

1,2

Spannungsversorgungs-LED (griin)

(EIN: Spannungsversorgung ist eingeschaltet)

Alarm LED (rot)

(EIN: Alarm ist eingeschaltet)

CNS5 1/O-Stecker

CN4 Schnittstelle

CN3-Encoderstecker

CN2 Motorstecker

CN1 Spannungsversorgungsstecker

b) DIN-Schienenmontage (LECPACOOD-O)
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Verdrahtungsbeispiel 1

@45
fur Gehdusemontage

125

116 \

X
AN

\

(;l; W (fur Schraubenmontage)

\

\* montierbar auf DIN-Schiene (35 mm)

4,5
fur Gehdusemontage
(fir Schraubenmontage)

148,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

142,3 (geschlossene Verriegelung der DIN-Schiene)

] Spannungsversorgungsanschluss: CN1

+ Stecker ist der LEC beiliegend

Spannungsversorgungsstecker fiir LECPA

CN1-Spannungsversorgungsklemme fiir LECPA (PHOENIX CONTACT FK-MCO0,5/5-ST-2,5)

Anschlussbezeichnung Funktion Details
oV gemeinsame Versorgung | M 24V-Klemme/C 24V-Klemme/EMG-Klemme/BK RLS-Klemme
(-) sind gemeinsam (-).
M 24V Motor-Spannungsversorgung () | Motor-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefiihrt
C 24V Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| Controller-Spannungsversorgung (+), zur Endstufe gefihrt 8 <>r <>r o0
EMG Stopp (+) Eingang (+) zur Freigabe von Stopp N = ﬂ—:'
BK RLS Entriegelung (+) Eingang (+) zur Freigabe der Bremse sod é
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Verdrahtungsbeispiel 2

Impulseingang-Ausfiinrung Serie LECPA

\ Parallel-/O-Anschluss: CN5

LECPANCIO-OI (NPN)

Anm. 1) Siehe "Verdrahtungsdetails Impulssignal” fiir die Verdrahtungsmethode des Impulssignals. Bei

CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fur E/A-Signal
Ansclussbezeichng | Funktion Pin-Nr. | -e--eeeee- -
COM+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ Impulssignal 3
NP— Impulssignal 4
PP+ Imzulssignal 5 Anm. 1)
PP— Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT | Ausgang 12 {Last —1
WAREA | Ausgang 13 {Last —1
BUSY Ausgang 14 {Last —
SETON | Ausgang 15 {Last —1
INP Ausgang 16 {Last }—
SVRE Ausgang 17 {Last —1
«ESTOPA™ 2| Ausgang 18 {Last —
sALARMA™2|  Ausgang 19 {Last |—1
AREA Ausgang 20 @—
Ose
Fe 0,5-5

Impulsrichtungssignal ist PP das Impulssignal und NP das Richtungssignal.

Anm. 2) Ausgang, wenn die Spannungsversorgung des Controllers ON ist. (N.C.)

Eingangssignal

Bezeichnung Details
COM+ Anschluss 24 V fir das Eingangs-/Ausgangssignal
COM- Anschluss 0V fir das Eingangs-/Ausgangssignal
SETUP Befehl fir Ruckkehr zur Ausgangsposition
RESET Zurucksetzen des Alarms
SVON Befehl fir Servo ON
CLR Abweichungs-Reset
TL Befehl fur Vorschubbetrieb

Verdrahtungsdetails Impulssignal (PNP)

LECPAPOO-O (PNP)

« \Wenn Sie eine SPS 0.A. an den CN5 parallelen 1/0-Anschluss anschlieRen, verwenden Sie bitte das 1/0-Kabel (LEC-CL5-0J).
= Die Verdrahtung sollte an die Ausfuhrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

CN5 Spannungsversorgung 24 VDC +10 % fur E/A-Signal
Ansclusshezeichnng|  Funktion Pin-Nr. Sy -
com+ 24V 1 {1
COM- oV 2
NP+ Impulssignal 3
NP- Impulssignal 4 Anm. 1)
PP+ Impulssignal 5
PP— Impulssignal 6
SETUP Eingang 7
RESET Eingang 8
SVON Eingang 9
CLR Eingang 10
TL Eingang 11
TLOUT | Ausgang 12 {Last }
WAREA | Ausgang 13 {Last
BUSY Ausgang 14 {Last }
SETON | Ausgang 15 {Last }
INP Ausgang 16 @
SVRE Ausgang 17 {Last }
<ESTOP*™ 2| Ausgang 18 {Last |
<ALARMA™ 2| Ausgang 19 {Last
AREA Ausgang 20 {Last }
G ‘ Ose

Ausgangssignal

Bezeichnung Details
BUSY Ausgabe, wenn Antrieb in Bewegung ist
SETON Ausgabe bei Rickkehr zur Ausgangsposition
INP Ausgabe bei Erreichen der Zielposition
SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist

*ESTOP Amn-3)

keine Ausgabe bei Befehl fir EMG-Stopp

*ALARM Anm. 3)

keine Ausgabe, bei Alarm

AREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs
WAREA Ausgabe, wenn innerhalb des Ausgabeeinstellbereichs W-AREA
TLOUT Ausgaben wahrend des Vorschubbetriebs

Anm. 3) Signal des negativ-logischen Schaltkreises ON (N.C.)

e Positioniereinheit mit Differenzialausgang

Positioniereinheit

Endstufe innen

NP+
NP— 15‘@@ ]
120 Q
PP+
PP— leQ ; f{%:
L L 120 Q

e Postioniereinheit mit offenem Kollektorausgang
Spannungsversorgung Impulssignal

I
1t

Positioniereipheit

Endstufe innen

Anm.) Den Strombegrenzungswiderstand R in Reihe schalten,
um der Impulssignalspannung zu entsprechen.

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

NP+
e O+ NP— ! Dékg f“%%
Strombegrenzungswiderstand R A™m.) 120Q
PP+
of 1o K]
L Strombegrenzurigswiderstand RAM™) L1 | 120 Q

Spannungsversorgung Technische Daten Strombegrenzungswiderstand
Impulssignal Strombegrenzungswiderstand R Bestell-Nr.
3,3kQ 5%
+10 9 ’ -PA-R-
24 VDC £10 % (min. 0,5 W) LEC-PA-R-332
390 Q +5 %
59 -PA-R-
5VDC +5 % (min. 0,1 W) LEC-PA-R-391
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Serie LECPA

Signal-Timing

Zurlck zur Ausgangsposition

Ruckkehr zur Ausgangsposition

Spannungsversorgung 24V
pe— ov
SVON ON
OFF
Eingang .
SETUP I
BUSY ON
OFF
SVRE
SETON
Ausgang
INP 4
n
n
1"
*ALARM i
— H
*ESTOP HERY
— : |‘
I
1 1
1 )
HE
Geschwindigkeit — 0 mm/s
E \
1}
1

i befindet, wird INP eingeschaltet; ansonsten bleibt es ausgeschaltet.

E Wenn sich der Antrieb innerhalb des Bereichs ,in Position" der Grundparameter

+ "*ALARM” und "*ESTOP” werden als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt

Positionierbetrieb
ON
i OFF
Eingang Impulssignal
ON
OFF
Ausgang BUSY
INP -".
i
i
Geschwindigkeit s — 0 mm/s
Positionierbetrieb [
! 1

__________________ ——
Eingang | RESET I | SEF
. ON
Ausgang | *ALARM I I OFF
______________

i Alarmaus !

= "xALARM” wird als negativ-logischer Schaltkreis dargestellt.

79

O
2

Vorschubbetrieb
ON
i _I OFF
Eingang
Impulssignal | I “““““““““ | I | )
ON
TLOUT
—I OFF
Ausgang | BUSY :
INP i
Geschwindigkeit m— ,' ', 0 mm/s
Schubbetrieb | %

E Wenn die aktuelle Schubkraft den Schwellenwert “Trigger LV" i
i der Schrittdaten Ubersteigt, schaltet sich das INP-Signal ein. !

Anm.) Wenn der Vorschubbetrieb gestoppt wird, wenn keine Impulsabweichung
vorhanden ist, kann der bewegte Teil des Antriebs pulsieren.



Zubehor: Antriebskabel

Impulseingang-Ausfiinrung Serie LECPA

Antriebskabel fur Schrittmotor
LE-CP—-|1

Kabellange (L) [m] l
1,5

O|m|>|lo|a|w|+

+ Fertigung auf Bestellung
(nur Robotic-Kabel)

Kabel-Modell ®

Robotic-Kabel
(flexible Kabel)

Standard-Kabel

LE-CP-élKabellange: 1,5m,3m,5m

1]

[T]
H

1852
(135) 5 ' 6

1 2
15 16
(10)

Antriebsseite

~ ]
V[[u
—

= ==

(30,7)

(98)

Stecker A

L

Controller-Seite
—

LE-CP- %2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(* Fertigung auf Bestellung)

Controller-Seite

Belegung Stecker C (14,2)
é i% E23 Antriebsseite 2 §, Belegung
. — Al-===B1
< Bl
@y HTA e H
1 2 o P ~ A6 — B6
™ ©
5 -
15 16 Stecker A § ~ (14,7)
(10) (30,7) |——— = L Stecker D (11)
Schaltkreis Belegung Farbe Belegung
Stecker A Stecker C
A B-1 braun 2
A Al rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
. Belegung
- Abschirmung ___ Fabe | SieckerD
Vee B-4 7 7 braun 12
Masse-Anschluss| __ A-4 i : i + schwarz 13
A B-5 T T rot 7
A A5 | ‘ | ‘ schwarz 6
B B-6 - 1 - 1 orange 9
B A-6 % 7 schwarz 8
e Nl — 3

O
2

Belegung
=Bl

Al]]

B6
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Auswahl
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\

Schrittmotor
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Serie LECPA

Optionen
[I/O-Kabel]
I/0-Kabelausfiihrung l lI/O-KabelIi'airlge L
| L5 | FurLECPA ] 1 15m
S 3m*
5 5m*
* Impulseingang kann nur als
Differenzsignal verwendet werden.
Mit offenem Kollektor kénnen nur
1,5 m-Kabel verwendet werden. pin-y. | Sollerungs- | Punkt- - (Punkt-| | o, fIsolierungs- | Punkt-  Punkt-
' farbe  [Markierung| Farbe ’ farbe  [Markierung| Farbe
) L 1 hellbraun ] schwarz 12 hellbraun L] rot
12 2 hellbraun ] rot 13 gelb HE | schwarz
20 19 3 gelb u schwarz 14 gelb um rot
< éé 4 gelb ] rot 15 hellgriin EE | schwarz
i ; | |BE 5 hellgriin ] schwarz 16 hellgriin [ 1] rot
§‘\\ % < Eé 6 hellgriin u rot 17 grau EE | schwarz
(25) | (10) (40) 55 7 grau u schwarz 18 grau L rot
(45) 2 1 8 grau ] rot 19 weild EE | schwarz
9 weild u schwarz 20 weild L] rot
100 £10 Anzahl der Adern| 20 10 weil3 u rot Ose .
AWG-GroRe| 24 11 helloraun | ®m | schwarz 0,5-5 grun

[Storschutzfilter-Satz]
Schrittmotor-Endstufe (Impulseingangs-Typ)

LEC-NFA

Inhalt des Sets: 2 Stérschutzfilter
(Hergestellt von WURTH ELEKTRONIK: 74271222)

[ ] ]
[ — 1
9 —
&
o
Sl
(42,2) (28,8)

* Siehe Bedienungsanleitung der Serie LECPA fir die Installation.
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[Strombegrenzungswiderstand]

Dieser optionale Strombegrenzungswiderstand (LEC-PA-R-0J) wird bei dem
Impulssignal der Positioniereinheit mit offenem Kollektorausgang verwendet.

LEC-PA-R-0O

StrombegrenzungswiderstandI

O
2

Symbol| Widerstand Spannungsversor-

gung Impulssignal

332 | 3,3kQ+5% | 24VDC +10 %
391 | 390 Q+5% 5VDC 15 %

= Den Strombegrenzungswiderstand entsprechend
der Spannungsversorgung des Impulssignals
auswahlen.
= Bei der Serie LEC-PA-R-O werden 2 Stk. als
Set geliefert.




Serie LEC  (Windows®XP, Windows®7 kompatibel )

Controller-Einstellsoftware/LEC-W2

Bestellschlussel

LEC-W2

Controller-SoftwareI

(3 USB-Kabel (A-mini B type) @ (Auch in Japanisch und Englisch erhaltlich.)
(2 Kommunikationskabel

=i ill|
rl-—”mgm = R > .

(D Controller-Einstellsoftware

Modell
Auswahl

|

\

Inhalt
e : p 5
PC Beschreibung Modell E
@ | Controller-Software (CD-ROM) LEC-W2-S i
[&)
(2 | Kommunikationskabel LEC-W2-C @
USB-Kabel
® (Kabel zwischen PC und Umsetzer) LEC-W2-U

S

®

ann separat bestellt werden.

Kompatible Controller/Endstufen

Ausflihrung mit Schrittdaten-Eingang  serie LECP6
Impulseingang-Ausfiihrung Serie LECPA

Systemvoraussetzungen Hardware

IBM PC/AT compatible machine running
Windows®XP (32-bit),

Windows®7 (32-bit and 64-bit),
Windows®8.1 (32-bit and 64-bit).

0s

Kommunikationsschnittstelle USB 1.1 oder USB 2.0-Anschlisse

Anzeige XGA (1024 x 768) oder mehr

# Windows®XP, Windows®7 und Windows®8.1 sind registrierte Handelsmarken der Microsoft Corporation in den USA.
* FUr Informationen zu Aktualisierungen der Version sieche SMC-Webseite unter http://www.smc.eu

Beispiel Softwareoberflache

H H H A H L1} " H H H A H " "
Beispiel einer Oberflache im "Easy Mode Beispiel einer Oberflache im "Normal Mode
- Easy nm: . =S TWED oo Ath) vkt e
Fielf) Edil Comm Getting a6 = =l o | Soke Spoe | Bt | Lo |

= B e ————
= ke  wow| e | e
Sirp o Prsition Spondd Force EaiiF
Ko 0 ns0 mm D mmfs 90 % —— ‘ o
Status Jou St sy
|aaen oG | oo i hiERMM - | - | reon -
Stop Dty H—
Mo. | Wove U | GSpae | Posilion |Pushingf PushingSe In po - —

nu/a - 1 1 . e oty

0| Mizulute 190 500 ] [ 100

1|dbsalute 190 10.00 [} 0 100 L e e |

z|Mbsulute 1 20,00 0 ] 100 Ml L LN S

3|absolute 200 30,00 [ 0 100 ws P our 2 e |

4| Mizulute T 40,00 0 [ [N

5 Absolute a0 50.00 ! ] 1200 LA/ o | ——

& ahznlute a0 5000 8 ] [T 7 - Wi wie e

7 Absolute 400 70.00 [ ] 1.00 AT o oot i W it s

8| dhsnlute anmn an.0n [} 0 100 il tmeaute o W "

¥ Absulute 500 30,00 [] ] 1.00 gl L ull " 27, 5

i amial m i wE
Move Spoedt 20 [men/a0c] Move distees Mewe - Pk T ol n
. . T am o wor o v T T S
1] e - | v | an ! w01 0 ' w i .00 ey i u:[
ohle  tm  toor R TR T I A - R [
i 10000 ~ 0000
s Ve Nreni

Einfacher Betrieb und Bedienung

@ Antriebs-Schrittdaten, wie z.B. Position, Geschwindigketit,
Kraft usw. kénnen eingestellt und angezeigt werden.

@ Die Schrittdaten kénnen auf ein und derselben Seite
eingestellt und der Antrieb getestet werden.

@ Kann fir JOG und gleichm&Riges Verfahren verwendet werden.

Detaileinstellung

@ Detaildarstellung der Schrittdaten

@ Uberwachung von Signalen und Status

@ Einstellung der Parameter

@ JOG und gleichmaRiges Verfahren, zurlick zum Ausgangspunkt, Testbetrieb und Test
der Ausgange konnen durchgefiihrt werden.

% S\VC
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Serie LEC C € e us
Teaching Box/LEC-T1

BestellschlUssel

LEC-T1-3|E

[®)

Freigabetaste Teaching Boxl lFreigabetaste
(Option)
— ohne
Kabellange [m] S mit Freigabetaste
3 ‘ # Verriegelungsschalter fir JOG Testfunktion
Anzeige ¢
o
J Japanisch Stopptaste
£ Englisch mit Stopptaste ausgestattet
* Die Anzeigesprache kann zwischen Englisch und Japanisch umgeschaltet werden.
Technische Daten
Position Beschreibung
Standardfunktionen Schalter Stopptaste, Freigabetaste (Option)
¢ Anzeige chinesischer Kabellange [m] 3
Zeichen Schutzklasse IP64 (auBler Stecker)
® Stopptaste Betriebstemperaturbereich [°C] 5 bis 50
Luftfeuchtigkeit [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Option Gewicht [g] 350 (auRer Kabel)
° Frelgabetaste [CE-konforme Produkte]
Die Erfullung der EMV-Richtlinie der Teaching Box wurde mit dem LECP6-Controller und dem
entsprechenden Antrieb gepriift.
[UL-konforme Produkte]
In Fallen, in denen UL-Konformitat gefordert wird, sind elektrische Antriebe und Endstufen mit einer
Spannungsversorgung Klasse 2 UL1310 zu verwenden.
Easy Mode
Funktion Beschreibung Aufbau der Menupunkte
Step Data « Einstellung der Schrittdaten Mend Daten
Daten Step No.
» JOG-Betrieb Monitor Einstellung von zwei unten dargestellten Parametern
JOG i " B
e Zuriick zur Ausgangsposition JOG Vers. 1.:%:
- - Position, Geschwindigkeit, Kraft, Beschleunigung, Verzdgerung
Test « 1-Schritt-Betrieb Test vers, 2 s
* Zurtick zur Ausgangsposition Alarm Position, Geschwindigket, Schubkraft, Beschleunigung, Verzgerung,
 Anzeige von Achse und Schriidaten-Nummer TB-Setting Beweg#ng MO!Z),h Trigger LV, Schubgeschwindigkeit, Bewegungskraft
Monitor  Anzeige von zwei ausgewahlten Parametern Bereichl, Bereich 2, In position
aus Position, Geschwindigkeit, Kraft Monitor
Alarm * Anzeige des aktiven Alarms || Anzeige Step No.
« Alarm-Reset Anzeige von zwei unten dargestellten Parametern
(Position, Geschwindigkeit, Kraft)
« Wiederverbinden der Achse (Vers. 1.#x)
« Einstellen der Anzeigesprache JOG
= zuriick zur Ausgangsposition
TB-Setting (Vgrs. 2.%) ) . gangsp
« Einstellung einfacher/normaler Modus JOG-Betrieb
* Einstellung der Schrittdaten und Parameterwahl A )
fiir Uberwachungsfunktion Test )
1-Schritt-Betrieb
Alarm
= Anzeige aktiver Alarm
Zurucksetzen des Alarms
TB-Setting
|| wieder verbinden (Ver. 1.xx)
Japanisch/Englisch (Vers. 2.xx)
Easy Mode / Normal Mode
Anm. 1) Nicht kompatibel mit LECPA. Einste”parameter
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Normal Mode

Teaching Box Serie LEC

Aufbau der Menupunkte

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor

Funktion Details Menu Step Daten
Step Data « Schrittdaten-Einstellung Step Data Step No.
P P - I Parameter Bewegungs-Modus
arameter arametereinstellung Monitor Geschwindigkeit
' Test Position
i Verzbgerun
« Testbetrieb (max. 5 Schrittdaten| File . Sehzobgke uft 9
Test spezifizieren und in Betrieb nehmen) TB-Setting chubkra
* erzwungener Ausgan Reconnect Tngger LV
9 o 9 gb Schubgeschwindigkeit
Srzwungene b|gna ausgabe, erzwungene Positionierkraft
emmenausgabe) Areal, 2
« Antriebstiberwachung In-Position
« Ausgangssignal-Uberwachung Parameter Grundeinstellungen |
Monitor « Eingangssignal-Uberwachung — Basic
» Ausgangsklemmen-Uberwachung ORIG ORIG-Einstellung |
« Eingangsklemmen-Uberwachung
Monitor DRV-Monitor
« Aktive Alarmanzeige (Alarm-Reset) Verfahweg Position, Geschwindigkeit,
ALM « Anzeige Alarm-Log-Aufzeichnung Ausgangssignale Kraft
— _. . Schritthummer
- Eingangssignale Letzte Schritthummer.
+ Daten speichern Ausgangsklemme . :
Schrittdaten und Parameter des eingangklemme —{ Monitor-Ausgangssignal |
Controllers, der fir die Kommunikation - - -
verwendet wird, speichern (vier Dateien Test _{ Monitor-Eingangssignal |
konnen gespeichert werden, wobei ein JOG/Verfahren ;
Schrittdaten- und Parametersatz als == zurlck zu ORIG _{ Monitor-Ausgangsklemmen |
File eine Datei gespeichert wird). Testbetrieb _{ Monitor-Eingangsklemmen |
« Laden in Controller Erzwungener Ausgang
« Ladt die in der Teaching Box gespeicherten o
Daten in dem Controller, der fir die ALM Active ALM
Kommunikation verwendet wird. = aktiver Alarm Anzeige aktiver Alarm
« Gespeicherte Daten I6schen Aufzeichnung der Alarme Alarm-Reset
« Dateischutz (Ver. 2.::x) File ALM Log
» Anzeigeeinstellung = Daten speicherm Aufzeichnung der Alarme
Easy Mode / Normal Mode Laden in Controller
 Spracheneinstellung Datei l6schen
(Japanisch/Englisch) Dateischutz (Vers. 2.:x)
TB-Setting « Einstellung der Hintergrundbeleuchtung =
« Einstellung des LCD-Kontrasts TB-Setting
« Signalton-Einstellung Easy Mode / Normal Mode
» max. Verbindungsachse Sprache
« Distanzeinheit (mm/Zoll) Hintergrundbeleuchtung Anm. 1)Nicht kompatibel mit
. . == LCD-Kontrast LECPA
Reconnect * Wiederverbinden der Achse . s . )
Signaltone Anm. 2) Folgende Signale sind
Anzahl max. Antriebe kompatibel mit
Passwort LECPA mit TB Ver. 2,10
Distanzeinheit oder aktueller.
Eingang: CLR, TL
_{ Reconnect Ausgang: TLOUT
Abmessungen
-
4 102 /@
Nr. Beschreibung Funktion
1 LCD LCD-Bildschirm (mit Hintergrundbeleuchtung)
2 | Ring Schlisselring zum Befestigen der Teaching Box

22,5

3 | Stoppschalter

Durch Driicken der Taste wird der Betrieb gestoppt. Die Entriegelung erfolgt
durch Drehen nach rechts.

4 | Stopptastenschutz

Schutz fir den Stoppschalter

Freigabetaste
(Option)

Jog-Testfunktion.

Verhindert unbeabsichtigten Betrieb (unerwarteten Betrieb) der

Andere Funktionen, wie z. B. Datenanderung, werden nicht abgedeckt.

6 Tastschalter

Tasten flr Eingabe

7 Kabel

Lange: 3 Meter

8 Stecker

Stecker, zum Anschlu an die LEC-Controller (Stecker CN4).

O
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Schrittmotor-Controller C € ;A\

Mit verschiedenen Feldbusprotokollen

v @ IO-Link EtherCAT~  gozaz? Deviceilet  Ethenet/IP

~N
Anwendung Feldbusprotokoll

EthercAT = Ethernilet/IP Devicei'et @ IO-Link

Kann Uber 10-Link in

. . . einem bestehenden
Sowohl pneumatische als auch elektrische Antriebe Netzwerk betrieben

kénnen mit dem gleichen Protokoll betrieben werden werden

Pneumatische Antriebe 10-Link Kommunikation

10-Link
Master

\. AN J \ J

Elektrischer Antrieb Elektrischer Antrieb Elektischer Antrieb Elektrischer Zylinder

Schlittenausfiihrung Ausfiihrung mit niedrigem mit Fihrungsstange serie LEY/LEYG
Serie LEF : Gehausequerschnitt Serie LEL A
P Serie LEM é . %
. ) Elektrischer Antrieb ) ) s )
Elel.<tr|scher Kompaktschlitten Miniaturausfiihrung Elektrlscher Greifer EIeI'<tr|scher Schwenkantrieb
L Serie LES/LESH serie LEPY/LEPS Serie LEH Serie LER y

86

serie JXCE1/91/P1/D1/L1
ZS\C

Modell
Auswahl

|

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS ” LEHF H LEHZJ ” LEHZ ’

JXC73/83/92/93 b (@ ¥ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
icherheitshinweiset
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Zwei verschiedene Arten von Fahrbefehlen

Eingabe der Schritt-Nummer: Betrieb durch Verwendung
der voreingestellten Schrittdaten im Controller.

Numerische Dateneingabe: Der Antrieb arbeitet mit Werten
wie Position und Geschwindigkeit von einer Gbergeordneten
Steuerung.

Lesen von Statusdaten

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

Daisy Chain Verdrahtungsschema

Es stehen zwei Kommunikationsports zur Verfligung.

= Bei der Ausfiihrung fiir DeviceNet™ wird die Verbindung mit einem
Abzweigstecker hergestellt.

* Bei 10-Link Punkt-zu-Punkt

Erfordert dank der Speicherfunktion kein zeitaufwendiges Einstellen
der Schrittdaten und Parameter beim Austauschen des Controllers.

Computer System

Verschiedene
Feldbusprotokolle

10-Link
Kommunikation A

WV

(IO-Link Master)

87

N

~N

~
10-Link ist ein Punkt zu Punkt
Kommunikationsschnittstelle geman
internationalem Standard IEC61131-9,

die zwischen Sensor/Aktor und einem
1/0-Anschluss verwendet wird.

&

Schrittmotor-Controller

JXCL1

@ Schrittdaten und Parameter werden
Uber den Master eingestellit.

Schrittdaten und Parameter kdnnen Uber 10-Link
eingestellt oder gedndert werden.

@ Datenspeicherfunktion

Beim Austausch eines Controllers werden die
Parameter und die Schrittdaten des Antriebs
automatisch eingestellt.**

@®Es kdnnen ungeschirmte 4 -adrige
Kabel verwendet werden.

x1 Die ,Grundparameter” und die ,Parameter Ruickkehr zur
Referenzposition“ werden automatisch als Antriebsparameter
eingestellt und die 3 Datenelemente bei Nr. 0 bis 2 werden
automatisch als Schrittdaten verwendet.



Schrittmotor-Controller Serie J XCEl/g 1/P 1/D 1/L 1

3T
83
> S
System-Aufbau <
—
@Elektrische _ serie LEY/LEYG Serie LEL o
----- ®Antriebskabel Antriebe _ el Serie LEF serie LEPY/LEPS
Standardkabel Robotikkabel e serie LES/LESH  serie LEH E
LE-CP-[-S LE-CP-0J a/ Serie LER Serie LEM m
Vom Kunden  Vom Kunden  Vom Kunden  Vom Kunden Vom Kunden —
pereitzustellen bereitzustellen bereitzustellen  bereitzustellen bereitzustellen
SPS SPS SPS SPS |0-Link-Master —
= (= | 'ﬁ
oIN
. . . . [a]
@ Kommunikationsstecker @ Kommunikationsstecke z E
! fur DeviceNet™  [EE ! fur 10-Link m Y
i Hl Steckverbindung beidseitig RO O] Res] s
! (zubehor) 2(
: S
g | o R Ressseseececeieees o
EtherCAT~ | Etheri'et/IP|| aomns | Devicei'et @ IO-Link é =
giw
-
)]
I
L
.|

—p
|7-- - S W -
zu PWR

Vom Kunden
bereitzustellen

Spannungsversor- Kommunikationskabel @---
¢ gung fiir Controller (3m)
@ Spannungsversorgungsstecker 24VDC

(Zubehor) g[[m] J

Optionen z
@ Teaching-Box @ Controller-Einstellset D @ Adapterkabel*!
(Mit 3-m-Kabel) Controller-Einstellset P5062-5
LEC-T1-3EGU (Ein Kommunikationskabel, USB-Kabel und (0.3 m)
[ Controller-Einstellungssoftware — CD-ROM - sind enthalten). Das Adapterkabel kann zum

A |

JI

IXC-W2 Anschlu_ss die_ses Control-

| Spme— = lers an die optionale Teach-
s ing-Box [LEC-T1] verwendet

m : werden, die mit der Serie

=l
HE

JIXCT73/83/92/93 I p (@I LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

%%.' 1’ ! LEC angeboten wird.
Nad ——
e @ USB-Kabel ‘ _
EE= PC (A-mini, E_EE ‘
. Ausflihrung B) @ Adapterkabel
(0,8 m)

1 Es wird auch ein Adapterkabel fiir den Anschluss des Controllers an LEC-W2 bendtig. (Fiir JXC-W2 ist kein Adapterkabel erforderlich). L =%
SvC %8

r

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

O



Schrittmotor-Controller
Serie JXCE1/91/P1/D1/L1 C€ G

i

BestellschlUssel
—
SN | EFS16B-100] -[R1][CD17T
Controller
Controller
— ohne Controller .
lAntriebsausfuhrung PR CO10CT | Mit Controller 4
Siehe ,Bestellschliissel“ im Digitalen Katalog unter www.smc.de D eeecececerecerereratteenenenenenn,
Siehe Tabelle unten fur kompatible Antriebe. Beispiel: LEFS16B-100B-R1C917
kompatible Antriebe > C D 1 7 T
Elektrischer Antrieb/zylinder serie LEY [ || T [ U DUURUUIN BURU:
Elektrischer Antrieb/Zylinder mitFihrungsstange serie LEYG l
Elektrischer Antrieb/Schlitten serie LEF . Feldbusprotokoll
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH \?VISI]?,G E EtherCAT®
Elektrischer Schwenkantrieb serie LER K 9 | EtherNet/IP™
: — atalog. P | PROFINET
Elektrischer Antrieb/Fiihrungsstangen serie LEL - Montage
Elektrischer Antrieb/Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS D | DeviceNet™ 7 | Schraubmontage
Elektrischer Greifer serie LEH L 10-Link L DIN-Schiene
Elektrischer Antrieb/Ausfilhrung mit niedrigem Gehéausequerschnitt serie LEM #1 DIN-Schiene ist nicht
= Nur fur die Motorausfuhrung ,Schrittmotor” erhéltlich. inbegriffen. Sie miissen
) Fur einfache Achse ® seperat bgstellt werden.
Antriebskabel-Ausfuhrung/-lange® (siehe Seite 93).
S ohne Kabel )
S1 Standardkabel 1,5 m Optione
A\ Achtung 58 Standardkabel 3 m — ohne
[CE-konforme Produkte] 55 Standardkabel 5 m s DeviceNet™-Kommunikationsstecker
Die Erfiillung der EMV-Richtlinie wurde gepriift, indem R1 Robotikkabel 1,5 m fur JXCD1in gerade_r Agsfuhrung
der elektrische Antrieb der Serie LE mit dem Modell R3 Robotikkabel 3 m T DeviceNet™-Kommunikationsstecker
der Serie JXCE1/91/P1/D/L1 kombiniert wurde. R5 Robotikkabel 5 m fur JXCD1 mit T-Verzweigung
Die EMV ist von der Konfiguration der Schalttafel des - 1 # Wahlen Sie fir alle Modelle auBer JXCD1 ,-“.
Kunden und von der Beeinflussung sonstiger R8 Robot!kkabel 8m T
elektrischer Gerate und Verdrahtung abhangig. Aus RA Robotikkabel 10 m
diesem Grund kann die Erfiillung der EMV-Richtlinie RB Robotikkabel 15 m*1 ) - - ]
nicht fiir SMC-Bauteile zertifiziert werden, die unter RC Robotikkabel 20 m*1 Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs
realen Betriebsbedingungen in Kundensystemen . - die antriebshezogene Typenauswahl. Hinsichtlich des
integriert sind. Daher muss der Kunde die Erfiillung )fl Fertigung auf Bestellung . ,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramms" des Antriebs
der EMV-Richtiinie fiir das Gesamtsystem bestehend | * Das Standardkabel sollte nur bei feststehenden siehe Abschnitt im entspechenden elektrischen
aus allen Maschinen und Anlagen tiberpriifen. Teilen verwendet werden. Wahlen Sie fur Antriebskatalog Web-Katalog.
bewegliche Anwendungen das Robotikkabel.

Controller

(Sicherheitshinweise fur
unbeschriebene Controller
(IXCJ1dO-BC)

Einen 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 spezielle Software (JXC-
BCW) steht auf unserer Website
zum Download bereit.

« Zur Verwendung dieser Software
muss das Controller-Einstellset
(JXC-W?2) separat bestellt werden.

SMC-Website
\ http://www.smcworld.com

89

Feldbusprotokoll l

JXCD|1|7

T|-ILEFS16B-100

E EtherCAT®

9 | EtherNet/IP™
P PROFINET

D | DeviceNet™
L 10-Link

J

Fir ein Achsee

Montagee®
7 Schraubmontage
8*1 DIN-Schiene

+1 DIN-Schiene ist nicht inbegriffen.

Sie missen seperat bestellt
werden. (siehe Seite 93).

lBesteII-Nr. Antrieb

Ohne Kabelspezifikationen und Antriebsoptionen

Beispiel: Geben Sie ,LEFS16B-100“ fur den Antrieb
LEFS16B-100B-S1[11 an.

BC Unbeschriebener Controller®!

x1 Erfordert spezielle Software (JXC-BCW)

® Option
— ohne
S DeviceNet™-Kommunikationsstecker fur JXCD1 in gerader Ausfihrung
T DeviceNet™-Kommunikationsstecker fur JXCD1 mit T-Verzweigung

+ Wahlen Sie fur alle Modelle auRer IXCD1 ,-“.

Verwenden Sie zur Auswahl eines elektrischen Antriebs die antriebsbezogene Typenauswahl.
Konsultieren Sie fur das ,Geschwindigkeits-Nutzlast-Diagramm“ des Antriebs den LECP6-
Abschnitt auf der Typenauswahl-Seite im Web-Katalog zu elektrischen Antrieben.

O

SVC



Schrittmotor-Controller Serie J XCEl/g 1/P 1/D 1/L 1

=<
. L ©
Technische Daten 3z
=35
<
Modell JXCE1 JXCI91 JXCP1 JXCD1 JXCL1
Feldbusprotokoll EtherCAT® EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet™ 10-Link o
Kompatibler Motor Schrittmotor
Spannungsversorgung Versorgungsspannung: 24 VDC +10 %
Stromaufnahme (Controller) max.200mA [ max.130mA | max.200mA | max. 100 mA max. 100 mA
kompatibler Encoder Inkremental, A/B-Phase (800 Impulse/Umdrehung
8 Verwendbares Protokoll EtherCAT®*2 EtherNet/[P™*2 PROFINET*2 DeviceNet™ 10-Link
% System Version®l Konformitatsprifung | Teil 1 (Ausgabe 3.14) | Spezifikation Version | Teil 1 (Ausgabe 3.14) Version 1.1
2 ¥ Bericht V.1.2.6 Teil 2 (Ausgabe 1.15) 2.32 Teil 3 (Ausgabe 1.13) Port Class A
£ %2
S| Lo %2 10/100 Mbps #2 . 230,4 kbps
E Ubertragungsgeschwindigkeit 100 Mbps (automaiische Vertindungsherstelung) 100 Mbps 125/250/500 kbit/s COM3
& | Konfigurationsdatei*3 ESI-Datei EDS-Datei GSDML-Datei EDS-Datei I0DD-Datei 8
S . . Eingabe 20 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingabe 36 Bytes Eingang 4, 10, 20 Byte Eingabe 14 Bytes >
é VO Installationsbereich Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgabe 36 Bytes Ausgang 4,12,20,36 Byte Ausgabe 22 Bytes %
§ Abschlusswiderstand nicht inbegriffen %
Datenspeicherung EEPROM (2
Statusanzeige PWR, RUN, ALM, ERR| PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, SF, BF | PWR, ALM, MS, NS | PWR, ALM, COM S
Lange Antriebskabel [m] max. 20 é
Kihlsystem natiirliche Luftkiihlung i
Betriebstemperaturbereich [°C] 0 bis 40 (nicht gefroren) A
Luftfeuchtigkeitsbereich [%RH] max. 90 (keine Kondensation)
Isolationswiderstand [MQ] Zwischen allen externen Klemmen und Gehé&use: 50 (500 VDC)
Gewicht [g] 220 (Schraubmontage) 210 (Schraubmontage) 220 (Schraubmontage) 210 (Schraubmontage) 190 (Schraubmontage)
9 240 (DIN-Schienenmontage) | 230 (DIN-Schienenmontage) 240 (DIN-Schienenmontage) 230 (DIN-Schienenmontage) 210 (DIN-Schienenmontage)

«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 Sie konnen alle Dateien von der SMC-Webseite herunterladen: http://www.smcworld.com

BHandelsmarken

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.

Beispiel Betriebsbefehl

Zusatzlich zur Schrittdaten-Eingabe von maximal 64 Punkten in jedem Kommunikationsprotokoll kann jeder Parameter in Echtzeit iiber die numerische Dateneingabe gedndert werden.
# Alle numerischen Werte aulRer ,Stellkraft", ,Bereich 1“ und ,Bereich 2“ kdnnen verwendet werden, um das Gerat mittels numerischer Befehle von JXCL1 zu betreiben.

<Anwendungsbeispiel> Bewegung zwischen 2 Punkten

Nr. |Bewegungsmodus | Geschwindigkeit | Position | Beschleunigung | Verzdgerung | Schubkraft | Trigger LV | Schubgeschwindigkeit| ~Stellkraft Area 1 Area 2 |In Position

0 1: Absolut 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

1 1: Absolut 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0,50

<Eingabe der Schritthummer >

Sequenz 1: Befehl fir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fur Rickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. O fur das DRIVE-Signal eingeben.

Sequenz 4: Daten fUr Schritt-Nr. 1 fur das DRIVE-Signal eingeben, nachdem das DRIVE-Signal voriibergehend ausgeschaltet wurde.

<Numerische Dateneingabe>

Sequenz 1: Befehl fiir Servo ON

Sequenz 2: Befehl fiir Riickkehr zur Ausgangsposition

Sequenz 3: Schrittdaten-Nr. 0 eingeben und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten. Als Zielposition 10 eingeben. AnschlieBend schalten Sie das Start-Flag ein.
Sequenz 4: Schrittdaten-Nr. 0 und Befehlseingabe-Flag (Position) einschalten, um die Zielposition auf 100 zu &ndern, wahrend das Start-Flag eingeschaltet ist.
Die gleiche Operation kann mit jedem Betriebsbefehl durchgefiihrt werden.

Sequenz 1— ‘ ‘
R ]
Sequenz 2— ‘
I
Sequenz 3— ‘
[ s > []
Sequenz 4— ‘ ‘

2 SVC 90
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Abmessungen

JXCE1/JXC91

67 (11,5)
1,2 -
ﬁ,;
(€}
N
<
| ©
ol S
©
Yo}
™
# Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)
JXCP1/JXCD1
67 (11,5)
1,2
e
f,#
(€}
N
<
| ©
ol
©
n
™
= Auf
DIN-Schiene
montierbar
(35 mm)

91

@45
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170

17,5
4,5

Fur Geh&ausemontage
(Schraubenmontage)

JXCP1

35
@45 32,5
=2
r O
CCW 4
o
=]
5§
D ¥
&
0
A

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)
170
152,5

175
4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)

SVC

N

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

193,2 (offene Verriegelung der DIN-Schiene)

187,3 (bei geschlossener Verrirgelung der DIN-Schiene)

n
8l 3
— Q —
175
4,5
Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)
JXCD1
35
@45 32,5
=2
4 +
0
Rl o
aE

4,5

Fir Gehausemontage
(Schraubenmontage)



Abmessungen

Schrittmotor-Controller Serie J XCE1/9 1/P 1/D 1/L 1

I

Modell
Auswahl

|

\

N
JXCL1 E
-
67 (11,5) @45 35
12 1. Fir Gehausemontage 325
(Schraubenmontage) —
7 h 'ﬁ
h,; f~ —~~
) 2 8 E
~ = > w
) S
~ 3| = Q1
y 2 > <]
< | = >
) ® gla @
s Cl 5 [
© Zl o g
Q| o i<}
g 5 gl
S| o =
- 22 |, =T
K S| Elo|l & S| L
N g g5 g ol
RS 2 &
| 5l s
N —
2 4 —
i 2[5
i * Auf DIN-Schiene Sl 3 n
’montierbar (35 mm) NI T
! 3 & L
o i & .|
N~
[ce}
—
©
ol
O
4,5 H
Fir Gehdusemontage
(Schraubenmontage)
Q
O
Ll
-l
i
o
O
L
-
<
o
@)
L
-
L
7,5 12,5 5,25 —
Abst
(Abstand), o I:l
P 0 @)
o] o _ N N N = N ==
oy PP X
-
1,25
a2 o
>
S
L-Abmessung [mm] 3
Nr. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 ills 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 |2355| 248 |260,5 ';<’
=
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 il 32 88 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 |485,5| 498 |510,5 %%
L =
g9
=5
5
(>0
92
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serie JXCE1/91/P1/D1/L1

Optionen

H Controller-Einstellset IXC-W2

INHALT

(1 Kommunikationskabel

(2) USB-Kabel

(3 Controller-Software

+ Es wird kein Adapterkabel (P5062-5) bendtigt.

JXC-W2-
Inhalt
Ein Set besteht aus:
Kommunikationskabel,
— USB-Kabel,
Konfigurationssoftware
© Kommunikationskabel
U USB-Kabel
S Controller-Software
(CD-ROM)

(1 Kommunikationskabel JXC-W2-C

IXC-W2

32

51 3000

* Kann direkt an den Controller angeschlossen werden.

(2) USB-Kabel JXC-W2-U

M=

(3 Controller-Software JXC-W2-S
* CD-ROM

B DIN-Schienen-Montagesatz LEC-3-D0O

# Mit 2 Befestigungsschrauben

Sollte verwendet werden, wenn ein DIN-Schienen-Anbausatz
nachtraglich auf den Controller der Schraubmontage-Ausfiihrung
montiert wird.

HE DIN-Schiene AXT100-DR-

= FOr [J die ,Nr.“ aus der Tabelle auf Seite 92 eingeben.
Siehe Mal3zeichnungen auf Seite 92 fiir Montageabmessungen.

93

O

B Spannungsversorgungsstecker JXC-CPW

@ c2av @ ov
®®®
@0 @ m2av B NC.
@ EMG () LKRLS
SpannUngSVerSOI’gUngSStecker
Klemmen- : .
hezeichnung Funktion Details

M24V-Klemme/C24V-Klemme/EMG-Klemme
LK RLS-K lemme sind gemeinsam (-)
M24V | Motor-Spannungsversorgung (+) [Motor-Spannungsversorgung (+) am Controller
C24V |Steuerungs-Spannungsversorgung (+)| ~ Steuerungs-Spannungsversorgung (+) am Controller
EMG Stopp Signal(+) Positive Spannung fiir Stopp Signal Freigabe

LK RLS Entriegelung (+) Positive Spannung fiir Entriegelung

oV Gemeinsame Versorgung (-)

B Kommunikationsstecker

Fur DeviceNet™
Steckverbindung
beidseitig
JXC-CD-S

T-Verzweigung
JXC-CD-T

Kommunikationsstecker fur DeviceNet™

Klemmenbezeichnung Details
V+ Stromversorgung (+) fir DeviceNet™
CAN_H Kommunikationskabel (Hoch)
DRAIN Erdungskabel/Abgeschirmtes Kabel
CAN_L Kommunikationskabel (Niedrig)
\ Stromversorgung (-) fir DeviceNet™
Far 10-Link

Steckverbindung beidseitig

Kommunikationsstecker fur O-Link

Klemmen-Nr. | Klemmenbezeichnung Details
1 L+ +24 V
2 NC k. A.
3 L- oV
4 C/IQ 10-Link Signal

B Adapterkabel P5062-5 (Kabellange: 300 mm)

e g}

300
# Flr den Anschluss der Teaching-Box (LEC-T1-3[JG[J) oder des
Controller-Einstellsets (LEC-W2) an den Controller wird ein
Adapterkabel benétigt.

SVC



serie JXCE1/91/P1/D1
VorsichtsmalSnahmen in Bezug auf die
unterschiedlichen Controller-Versionen

Da die Serie JXC verschiedene Controller-Version besitzt, sind die internen Parameter nicht kompatibel.
H Verwenden Sie keine hohere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit niedrigeren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.

Verwenden Sie keine niedrigere Controller-Version als V2.0 oder S2.0 mit hdheren Parametern als Version V2.0 oder S2.0.
M Bitte verwenden Sie die neueste Version von JXC-BCW (Parametriersoftware fir unbeschriebene Controller).

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

Identifizierung von Versionssymbolen

Far niedrigere Versionen als V2.0 und S2.0:
Nicht mit héheren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.

ofid s

verwendbare Modelle verwendbare Modelle

: Serie[] JXC91 Serie[] JXCD1
.y Serie] JXCP1
: Serie[] JXCE1
e I\‘,'
-~
E — —
— Far hohere Versionen als V2.0 und S2.0:
\ \
P Versionssymbol Nicht mit niedrigeren Controller-Parametern als V2.0 oder S2.0 verwenden.
— Q

verwendbare Modelle verwendbare Modelle
Serie[] JXC91 Serie[d] JXCD1
Serie[d] JXCP1
Serie[] JXCE1

JIXCT73/83/92/93 I p (@I LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller

(€ @

@ Geschwindigkeits-Synchronisierung™ @Positionier-/Schubbetrieb
(3 Achsen: JXC92 4 Achsen: JXC73/83/93) @ Schrittdaten-Eingabe

@ Linear-/Kreisinterpolation

(max. 2048 Punkte)

Linearinterpolation Kreisinterpolation . Platzsparend1 redUZIerte
Zielpositi
o sof Pl Verkabelung
o 40t 40t . .
N Zilpositon g | @ Koordinatenanweisungen
§ é Mitel . ..
201 201 absolute/relative Position
10t N 10t =1 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn
Ausgangsposition Ausgangsposntlon ) die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung
Referenz- 0 10 20 30 40 50 Referenz- O 10 abnimmt und wenn ein Geschwindigkeits-Unterschied zur Slave-
position ‘Achse 1 position Achse 1 Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position

Fir 3 Achsen serie JXC92

@®Ethen'et/IP Ausfuhrung
@ Breite: um ca. 38 % reduziert

Serie JXC73/83/92/93
% SNC

) =78 47 mm kiirzer

L ’

;

I o e W
TN TR

Fiur 4 Achsen serie JXC 73/83/93

. @ Breite: um ca. 38 %

E=al

der Haupt- und der Slave-Achse.

@ Parallel-1/0/

Ethen'et/IP
Ausfihrung

reduziert

Il

* Fur LEC], GroRe 25 oder groRer

96

|

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

JXC[1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset



Serie JXC73/83/92/93

Schrittdaten-Eingabe: max. 2048 Positionen

sehritt | Achse gﬁﬁg\;\gn G?j?gl?gtln Position Btre]isgcllrrl]%u Verzgerung schubket Trif\g/ler ggggﬁ Stellkrat Areal | Area2 |In Position
mm/s mm mm/s? | mm/s? windigkeit mm mm mm
Achse 1 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
0 Achse 2 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
Achse 3 500 100,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 10,0 30,0 0,5
Achse 1 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
1 Achse 2 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
Achse 3 500 200,00 3000 3000 0 85,0 50 100,0 0 0 0,5
Achse 1 500 100,00 3000 3000 0 0 0 100,0 0 0 0,5
2046 | Achse 2 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 3 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 1 500 0,00 3000 3000 0 0 0 100,0 0 0 0,5
2047 Achse 2 0 50,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 3 #1 0 0,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
Achse 4 *1 0 25,00 0 0 0 0 0 100,0 0 0 0,5
+*1 Bei Wahl der Kreisinterpolation (CIR-R, CIR-L, CIR-3) in der Bewegungsart, die X- und Y-Koordinaten im Drehmittelpunkt
‘ eingeben oder die X- und Y-Koordinaten einer Konturposition eingeben.
Bewegungsart Schubbetrieb Details
leer X Ungiiltige Daten (ungtiltiger Prozess)
ABS O Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf Ausgangspunkt des Antriebs zuriick.
INC O Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position.
LIN-A X Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf dem Ausgangspunkt des Antriebs mittels linearer Interpolation.
LIN-I X Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels linearer Interpolation.

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt im Uhrzeigersinn mittels Kreisinterpolation. Die
Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden Uber die relativen Koordinaten der gegenwartigen Position bestimmt.
Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen.

CIR-R*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1: Drehmittelpunkt X

Achse 4 *1; Drehmittelpunkt Y

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt gegen den Uhrzeigersinn mittels
Kreisinterpolation. Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden tber die relativen Koordinaten der
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen.

CIR-L*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1: Drehmittelpunkt X

Achse 4 *1; Drehmittelpunkt Y

SYN-I X Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels Synchronsteuerung #3

Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt basierend auf den drei spezifizierten Punkten
mittels Kreisinterpolation.Die Zielkoordinaten und Konturpositionsdaten werden uber die relativen Koordinaten der
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen:

CIR-3*2 X Achse 1: Zielposition X

Achse 2: Zielposition Y

Achse 3 *1; Konturposition X

Achse 4 *1: Konturposition Y

«2 Fihrt eine Kreisbewegung in einer Ebene unter Verwendung der Achse 1 und Achse 2 durch.
+3 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung abnimmt und
wenn ein Geschwindigkeitsunterschied zur Slave-Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position der Haupt- und der Slave-Achse.
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie J XC73/83/9 2/93

T E
83
=3
—
4 Achsen Vierachsbetrieb kann mit einem Schritt eingestellt werden. N
o
Geschwin- e Beschleu- m s
. P Position ; Verzogerun itionier- Area 1 Area 2 In Position -
Schritt Achse Bewegungsart digkeit nigung gering | Positioner-/
Schubbetrieb
mm/s mm mm/s? mm/s? mm mm mm
Achse 1 a\= 100 200,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5
0 Achse 2 a\= 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 - Q
(8)
Achse 3 AB 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 g I
Achse 4 AB 50 100,00 1000 1000 0 6,0 12,0 0,5 § L_I|J
o
Achse 1 500 250,00 1000 1000 1 20,0 %
1 Achse 2 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20,0 %’
=]
Achse 3 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20,0 E L
Achse 4 500 250,00 1000 1000 1 0 0 20 E T
| | | | | | 34
2046 Achse 4 AB 200 700 500 500 0 0 0 0,5
Achse 1 a\= 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 —
Achse 2 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5
2047 wn
Achse 3 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 T
Achse 4 AB 500 0,00 3000 3000 0 0 0 0,5 L_IIJ
Bewegungsart Schubbetrieb Details —
leer X Ungiiltige Daten (ungliltiger Prozess) Ec_)
ABS @] Féahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf Ausgangspunkt des Antriebs zurtick. &)
INC @] Féahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwértigen Position. L
LIN-A X Fahrt zur absoluten Koordinatenposition basierend auf dem Ausgangspunkt des Antriebs mittels linearer Interpolation. —
LIN-I X Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels linearer Interpolation.
Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt im Uhrzeigersinn mittels Kreisinterpolation. (-?
Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden tber die relativen Koordinaten der gegenwartigen Position QO
bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen: L
CIR-R*1 X Achse 1: Zielposition X -
Achse 2: Zielposition Y
Achse 3: Drehmittelpunkt X
Achse 4: Drehmittelpunkt Y E
Achse 1 entspricht der X-Achse und Achse 2 der Y-Achse, die Bewegung erfolgt gegen den Uhrzeigersinn mittels Q
Kreisinterpolation. Die Zielkoordinaten und Drehmittelpunktkoordinaten werden tber die relativen Koordinaten der L
gegenwartigen Position bestimmt. Die Positionsdaten werden wie folgt zugewiesen: -
CIR-L*1 X Achse 1: Zielposition X I
Achse 2: Zielposition Y <
Achse 3: Drehmittelpunkt X o
Achse 4: Drehmittelpunkt Y O
SYN-I X Fahrt zur relativen Koordinatenposition basierend auf der gegenwartigen Position mittels Synchronsteuerung *2 LLl
=1 Fihrt eine Kreisbewegung in einer Ebene unter Verwendung der Achse 1 und Achse 2 durch. -
%2 Dieser Controller regelt die Geschwindigkeit der Slave-Achse, wenn die Geschwindigkeit der Hauptachse durch externe Krafteinwirkung abnimmt und
wenn ein Geschwindigkeitsunterschied zur Slave-Achse besteht. Sie dient nicht der Synchronsteuerung der Position der Haupt- und der Slave-Achse. ﬁ
O
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Serie JXC92

Systemaufbau/Ausfiihrung mit EtherNet/IP™ (JXC92)

Bereitgestellt vom Anwender

PLC

R m—

@ Elektrische Antriebe *!

------- @ Bereitgestellt vom Anwender
Ethernet-Kabel
(mit Abschirmung, Kategorie 5 oder
y héher)

zu P1 oder P2
o i )
ElII ¢

@ Controller/JXC92

......... @ USB-Kabel
(Option)
JXC-MAL1-2

Kabellange: 3 m

----@ Antriebskabel
Robotikkabel  Standardkabel
LE-CP-J-0 |LE-CP-LI-[I-S

Motorsteuerung

(Zubehor)
<verwendbare KabelgroRe>

AWG20 (0,5 mm?)

Bereitgestellt
vom Anwender

Zu M PWR
Spannungsversorgung Motorsteuerung/

Motor-Spannungsversorgung
24\VDC

H

@ Spannungsversorgungsstecker Motor
(Zubehdor)
<verwendbare KabelgroRe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Programmiersoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)
(Option)

JXC-MA1

@ Controller-Programmiersoftware
(Option)
IXC-MA1-1

Bereitgestellt vom Anwender

x1 Die angeschlossenen Antriebe miissen getrennt bestellt werden. (Siehe verwendbare Antriebe auf Seite 102.)
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie J XC73/83

[ [FIEXESET Systemaufbau/Parallel /0 (JXC73/83)

|

Bestell-Nr.

------ @ Kabel mit Spannungsversorgungs-
stecker Hauptsteuerung
Kabellange: 1,5 m (Zubehdr)

Bereitgestellt vom Anwender

@ Controller/IJXC73/83

. oswc ,
MOTOR CONTROLLER

zu M PWR
o

24 VDC

Spannungsversorgung
Hauptsteuerung

(Zubehor)

--------- @ USB-Kabel
(Option)
JIXC-W1-2

Kabellange: 3 m

<verwendbare KabelgroRe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Programmiersoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)

(Option)
JIXC-W1

Bereitgestellt vom Anwender

x1 Die angeschlossenen Antriebe miissen getrennt bestellt werden. (Beachten Sie die verwendbaren Antriebe auf Seite 104.)

@ Spannungsversorgungsstecker
Motorsteuerung
(Zubehor)
<verwendbare KabelgroZe>
AWG20 (0,5 mm2)

S

@ Spannungsversorgungsstecker Motor

=<
Bereitgestellt vom Anwender 3 §
g8
e — — <
SPS . .
N @ Elektrische Antriebe ** —
Spannungsversorgung i - B
fir 1/0-Signal r 4 - "’,A "'_,.f-"‘
24VDC -
---@ 1/O-Kabel . : >
(Option) 1 g -
Bestell-Nr. o P
JXC-Cc2-J ; -
€ =

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

----@ Antriebskabel
Robotikkabel  Standardkabel
LE-CP-0-0 |LE-CP-LI-[I-S

[ LEHS }[ LEHF }[ LEHZJ ” LEHZ 1

Vom Kunden
bereitzustellen.

Spannungsversorgung Motorsteuerung/
Motor-Spannungsversorgung
24\VDC

JXC[1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

@ Controller-Programmiersoftware
(Option)
IXC-W1-1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset

SVC

N
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Serie JXC93

[ T Systemaufbau/EtherNet/IP™Ausfiihrung (JXC93)

Bereitgestellt vom Anwender

@ Elektrische Antriebe *!

L

..-

L

------- @ Bereitgestellt vom Anwender / / -:'i

Ethernet-Kabel
(mit Abschirmung, Kategorie 5 oder =

) hoher) ‘-'"" -

'%
£
%

@ Controller/JXC93

oS

MOTOR CONTROLLER
EtherNet/IP

----@ Antriebskabel
Robotikkabel  Standardkabel
LE-CP-J-0 |LE-CP-LI-[I-S

@ Spannungsversorgungsstecker
------ @ Kabel mit Spannungsversor- Motorsteuerung

gungsstecker Hauptsteuerung (Zubehar)

Kabellange: 1,5 m (Zubehér) <verwendbare Kf;\belgrﬁBe>
Bestell-Nr. AWG20 (0,5 mm?)

JXC-C1 Bereitgestellt

vom Anwender
zu M PWR

t Spannungsversorgung Motorsteue-
Bereitgestellt vom Anwender E rung/Motor-Spannungsversorgung
o] 24VDC

Spannungsversorgung
Hauptsteuerung @ Spannungsversorgungsstecker
24 VDC Motor

(Zubehor)
<verwendbare KabelgroRe>
AWG16 (1,25 mm?)

@ Controller-Programmierset
(Einstellsoftware und USB-Kabel sind inbegriffen)

......... @ USB-Kabel (Option)
(Option) JIXC-W1
IXC-W1-2

Kabellange: 3 m

@ Controller-Programmiersoftware
(Option)
IXC-W1-1

Bereitgestellt vom Anwender

x1 Die angeschlossenen Antriebe miissen getrennt bestellt werden. (Beachten Sie die verwendbaren Antriebe auf Seite 104.)
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3-Achsen-Schrittmotor-Controller
(Ethen'et/IP Ausfuhrung)

Serie JXC92

(€ G

Bestellschlissel

B EtherNet/IP™-Ausfihrung (JXC92)

Controller

T lMontage
EtherNet/IP™ -Ausfiihrung Symbol
n

JXC92]|7

Montage
7 Schraubenmontage
Ausfuihrung mit 3 Achse 8 DIN-Schiene

Verwendbare Antriebe

Verwendbare Antriebe
Elektrischer Antrieb/Zylinder Serie LEY
Elektrischer Antrieb/Fiihrungsstange Serie LEYG
Elektrischer Antrieb/Schlitten Serie LEF Siehe
Elektrischer Kompaktschlitten Serie LES/LESH Webkatalog.
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER
Elektrischer Antrieb, Miniaturausfiihrung Serie LEPY/LEPS
Elektrischer Greifer (2-Finger, 3-Finger) Serie LEH

* Antrieb mit Antriebskabel separat bestellen.
(Beispiel: LEFS16B-100B-S1)

* Hinsichtlich des Geschwindigkeit-Nutzlast-Diagramms des Antriebs siehe LECPA-Abschnitt
auf der Modellauswahl-Seite der elektrischen Antriebe im Webkatalog.

Technische Daten

EtherNet/IP™-Ausflhrung (JXC92)

Fur Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Position

Technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 3 Achsen

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)

Spannungsversorgung *1

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC +10 %
max. Stromaufnahme: 500 mA
Motor-Spannungsversorgung: 24 VDC +£10 %
max. Stromaufnahme: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb *2

Protokoll

EtherNet/IP™ *3

Kommunikationsgeschwindigkeit

10 Mbps/100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung)

é Kommunikationsmethode Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)
__52 Konfigurationsdatei EDS
S Belegter Bereich Eingang 16 Byte/Ausgang 16 Byte
E Einstellungsbereich IP-Adresse manuelle Einstellung Schalter: von 192.168.1.1 bis 254, iber DHCP-Server: arbitrare Adresse
g Héndler-1D 7 h (SMC Corporation)
Produkttyp 2 Bh (generisches Gerét)
Produktcode DEh
Serielle Kommunikation USB2.0 (max. Dateniibertragungsrate 12 Mbps)
Speicher Flash-ROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung *4
Kabellange Antriebskabel: max. 20 m
Kiuhlsystem natirliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0 °C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lager-Luftfeuchtigkeit

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

600 g (Schraubenmontage), 650 g (DIN-Schienenmontage)

+1 Keine Spannungsversorgung mit Einschaltstrombegrenzung fir die Motorantriebsspannung verwenden.
%2 Die Leistungsaufnahme variiert je nach angeschlossenem Antriebsmodell. Siehe technische Daten des jeweiligen Antriebs fiir weitere Informationen.

+#3 EtherNet/IP™ ist ein Warenzeichen von ODVA.

+4 Gilt fur Motorbremse

SvC 102

O

Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHE ” LEHZJ ” LEHZ l

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset




Serie JXC92

Abmessungen
EtherNet/IP™ -Ausfiihrung JXC92
77,6 Schraubenmontage DIN-Schienenmontage
%"1"/&, 63,6
&@% . ) — 1305 e 1424
- o] — o 1 e
O Il
£ b
BERES N -
>
000000 D000 D0 0000000
el 1L C ],

Controller-Details

DIN-Schienen-Anbausatz

EtherNet/IP™ -Ausfiihrung JXC92

WL 7

Pos. | Benennung Bezeichnung Details
[©) P1, P2 EtherNet/IP™-Kommunikationsstecker Anschluss Ethernet-Kabel.
@) NS, MS Kommunikationsstatus-LED Anzeige des Status der EtherNet/IP™-Kommunikation
X100
® X10 IP-Adressen-Einstellung Schalter Schalter zur Anderung des vierten Byte der IP-Adresse durch X1, X10 und X100.
X1
. o Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): Leuchtet griin Spannungsversorgung
@ PWR Spannungsversorgungs-LED (grtin) ausgeschaltet (OFF): Grun erlischt.
. . Betrieb mit EtherNet/IP™: Leuchtet griin Betrieb mittels USB-Kommunikation: Griin
® RUN Betriebs-LED (grtin) blinkend Gestoppt: Griin erlischt.
® USB LED USB-Anschluss (griin): USB angeschlossen: Leuchtet griin USB nicht angeschlossen: Grin erlischt.
@ ALM Alarm-LED (rot) Mit Alarm: Leuchtet rot Ohne Alarm: Rot erlischt.
usB serieller Kommunikationsstecker Zum PC-Anschluss mittels USB-Kabel
©) ENC[1] Encoder-Stecker (16-polig) _ )
MOT1] Motor-Spannungsstecker (6-polig) Achse 1: Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
an ENC/[2] Encoder-Stecker (16-polig) - }
@ MOT 2] Motor-Spannungsstecker (6-polig) Achse 2: Fur den Anschluss an das Antriebskabel.
3 ENC[3] Encoder-Stecker (16-polig) - .
MOT 3] Motor-Spannungsstecker (6-polig) Achse 3: Fiir den Anschluss an das Antriebskabel.
® cl Spannungsversorgungsstecker Steuerungs-Spannungsversorgung (+), Stopp aller Achsen (+), Achse 1 Entriegelung (+),
Motorsteuerung *1 Achse 2 Entriegelung (+), Achse 3 Entriegelung (+), gemeinsam (=)
M PWR Motor-Spannungsversorgungsstecker #1|  Motor-Spannungsversorgung (+), Motor-Spannungsversorgung (-)

«1 Stecker sind im Lieferumfang enthalten. (Siehe Seite 108).
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4-Achsen-Schrittmotor-Controller
(Parallel-I/O/Ethenet/IP Ausfihrung)

Serie JXC73/83/93 C€

Modell
Auswahl

|

\

Bestellschliissel

M Parallel-I/O (JXC73/83)

IXCEE

[
a
>
<
N
3
c
&
I/O-Ausfihrung I/0-Kabelausfiihrung, Montage =
Code 1/0-Ausfiihrung Code 1/0-Kabel Montage g
7 NPN 1 1,5m Schraubenmontage E
8 PNP 2 15m DIN-Schiene @
3 3m Schraubenmontage
. . 4 3m DIN-Schiene
Ausfihrung mit 4 Achsene 5 5m Schraubenmontage
6 5m DIN-Schiene
7 ohne Schraubenmontage
8 ohne DIN-Schiene

# Es sind zwei 1/0-Kabel inbegriffen.

IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS “ LEHE ” LEHZJ ” LEHZ l

BMEtherNet/IP™-Ausfiihrung (JXC93)

XC 938

EtherNet/IP™ -Ausfiihrung Montage
Code Montage
7 Schraubenmontage
8 DIN-Schiene

Ausfiihrung mit 4 Achsene

Verwendbare Antriebe

Verwendbare Antriebe
Elektrischer Antrieb/Zylinder Serie LEY
Elektrischer Antrieb/FUhrungsstange Serie LEYG

Weitere
Elektrischer Antrieb/Schlitten Serie LEF Informationen
Elektrischer Kompaktschlitten serie LES/LESH finden Sie im
Elektrischer Schwenkantrieb Serie LER #1 Webkatalog.

Elektrischer Antrieb, Miniaturausfiihrung serie LEPY/LEPS

Elektrischer Greifer (2-Finger, 3-Finger) Serie LEH
1 Ausgenommen kontinuierliche Drehbewegung (360°).
= Antrieb mit Antriebskabel separat bestellen.
(Beispiel: LEFS16B-100B-S1)

= Hinsichtlich des ,Geschwindigkeit-Belastungs-Diagramm* des Antriebs siehe
Abschnitt LECPA auf der Seite zur Typenauswabhl fir elektrische Antriebe im
Web Katalog.

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie JXC73/83/93

Technische Daten

Parallel /0 (JXC73/83)

Fur Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Pos.

technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 4 Achsen

Kompatibler Motor

Schrittmotor

Kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderauflésung: 800 Impuls/Umdrehung)

Spannungsversorgung *1

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC 10 %
max. Stromverbrauch: 300 mA
Motor-Spannungsversorgung, Spannungsversorgung Motorsteuerung (gemeinsam)
Spannung: 24 VDC +10 %
Max. Stromverbrauch: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb. *2

Paralleleingang

16 Eingange (Optokoppler-Trennung)

Parallelausgang

32 Ausgange (Optokoppler-Trennung)

serielle Kommunikation

USB2.0 (max. Datenlibertragungsrate 12 Mbps)

Speicher Flash-ROM/EEPROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fir Zwangsverriegelung *3
Kabellange 1/0-Kabel: max. 5 m, Antriebskabel: max. 20 m
Kihlsystem naturliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0 °C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lagerfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehause: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

1050 g (Schraubenmontage), 1100 g (DIN-Schienenmontage)

+#1 Verwenden Sie keine Spannungsversorgung mit Einschaltstromschutz fur die Motor-Spannungsversorgung und Spannungsversorgung Motorsteuerung.
«2 Die Leistungsaufnahme ist abhéngig vom angeschlossenen Antrieb. Siehe technische Daten des Antriebs fiir Details.

+3 Gilt fur Motorbremse

EtherNet/IP™-Ausfuhrung (JXC93)

Fur Angaben zum Einstellen der Funktionen und Betriebsarten siehe Betriebsanleitung
auf der SMC-Website. (Dokumente/Download --> Gebrauchsanweisungen)

Pos.

technische Daten

Anzahl der Achsen

max. 4 Achsen

kompatibler Motor

Schrittmotor

kompatibler Encoder

inkrementale A/B-Phase (Encoderaufldsung: 800 Impuls/Umdrehung)

Spannungsversorgung *1

Hauptspannungsversorgung: 24 VDC +10 %
max. Stromverbrauch: 350 mA
Motor-Spannungsversorgung, Spannungsversorgung Motorsteuerung (gemeinsam)
Spannung: 24 VDC £10 %
max. Stromverbrauch: Abhangig vom angeschlossenen Antrieb *2

Protokoll

EtherNet/IP™ *4

Kommunikationsgeschwindigkeit

10 Mbps/100 Mbps (automatische Verbindungsherstellung)

é Kommunikationsmethode Vollduplex/Halbduplex (automatische Verbindungsherstellung)
£ [ Konfigurationsdatei EDS
S belegter Bereich Eingang 16 Byte/Ausgang 16 Byte
é Einstellungsbereich IP-Adresse manueller Einstellungsschalter: von 192.168.1.1 bis 254, iber DHCP-Server: arbitrare Adresse
g Handler-1D 7 h (SMC Corporation)
Produkttyp 2 Bh (generisches Geréat)
Produktcode DCh
serielle Kommunikation USB2.0 (max. Dateniuibertragungsrate 12 Mbps)
Speicher Flash-ROM/EEPROM
LED-Anzeige PWR, RUN, USB, ALM, NS, MS, L/A, 100
Bremsansteuerung Entriegelungsklemme fiir Zwangsverriegelung *3
Kabellange Antriebskabel: max. 20 m
Kiuhlsystem naturliche Luftkiihlung

Betriebstemperaturbereich

0° C bis 40 °C (nicht gefroren)

Luftfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Lagertemperaturbereich

-10 °C bis 60 °C (nicht gefroren)

Lagerfeuchtigkeitsbereich

max. 90 % relative Luftfeuchtigkeit (keine Kondensation)

Isolationswiderstand

zwischen allen externen Klemmen und Gehéause: 50 MQ (500 VDC)

Gewicht

1050 g (Schraubenmontage), 1100 g (DIN-Schienenmontage)

=1 Verwenden Sie keine Spannungsversorgung mit Einschaltstromschutz fiir die Motor-Spannungsversorgung und Spannungsversorgung Motorsteuerung.
=2 Die Leistungsaufnahme ist abhéngig vom angeschlossenen Antrieb. Siehe technische Daten des Antriebs fur Details.

+3 Gilt fur Motorbremse

#4 EtherNet/IP™ ist ein Warenzeichen von OVDA.
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Serie JXC73/83/93

Controller-Details

Parallel 11O JXC73/83 Nr.| Benennung Beschreibung Details
@ PWR Spannungsversorgungs-LED | Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): leuchtet griin
(grun) Spannungsversorgung ausgeschaltet (OFF): griin erlischt.
ﬂ . . Paralleler 1/0-Betrieb: leuchtet griin Betrieb mittels USB-
/'/% @ RUN Betriebs-LED (grtin) Kommunikation: griin blinkend Gestoppt: griin erlischt.
@\ > @ ©) USB LED USB-Anschluss (grin) USB angeschlqsse__n: quchtet griin USB nicht
@\ i angeschlossen: griin erlischt.
Alrg© ® ALM Alarm-LED (rot) Mit Alarm: leuchtet rot Ohne Alarm: rot erlischt.
@‘ Ill;jra /@ ® usB serielle Kommunikation Zum PC-Anschluss mittels USB-Kabel.
{5t Spannungsversorgungsstecker
@/ E..||!" %@/@ ® C PWR Hauptsteuerung (2-polig) *1 Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) (-)
@/ ||| || //@ @ 1101 paralleler I/O-Stecker (40-polig) | Zum anschlieRen an eine SPS mittels I/0-Kabel.
UHRG 110 2 paralleler I/O-Stecker (40-polig) | Zum anschlief3en an eine SPS mittels I/O-Kabel.
: ENC Encoder-Stecker (16-poli
6\ ® @ (16-p g). Achse 1: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.
= MOT/[1] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
Lo ENC Encoder-Stecker (16-poli
@/ — U © 2 (16-p g} Achse 2: fur den Anschluss an das Antriebskabel.
@ B MOT[2] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp
@ 3 cia]z] Spannungsversorgungiftecker Achse 1 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 1 (+), Stopp
Motorsteuerung Achse 2 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 2 (+)
MPWRITIZ) | ook | gomeisam [y e )
ENC|[3 Encoder-Stecker (16-poli
® (16 g), Achse 3: fur den Anschluss an das Antriebskabel.
MOT[3] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
ENC Encoder-Stecker (16-poli
© 4] (16-p g). Achse 4: fur den Anschluss an das Antriebskabel.
MOT (4] Motor-Spannungsstecker (6-polig)
Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp
Cl(3]4] Spannungsversorgungiftecker Achse 3 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 3 (+), Stopp
Motorsteuerung Achse 4 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 4 (+)
Motor-Spannungsversorgungs- | Fir Achse 3, 4. Motor-Spannungsversorgung (+),
M PWR[3]4] stecker *1 gemeinsam (-)

EtherNet/IP™ -Ausftihrung JXC93

+1 Stecker sind im Lieferumfang enthalten. (Siehe Seite 108).

Beschreibung

Details

Spannungsversorgungs-LED
(griin)

Spannungsversorgung eingeschaltet (ON): leuchtet griin
Spannungsversorgung ausgeschaltet (OFF): griin erlischt.

Betriebs-LED (gruin)

Betrieb mit EtherNet/IP™: leuchtet griin Betrieb
mittels USB-Kommunikation:
grin blinkend Gestoppt: grin erlischt.

LED USB-Anschluss (griin)

USB angeschlossen: leuchtet griin USB nicht
angeschlossen: grun erlischt.

Alarm-LED (rot)

Mit Alarm: leuchtet rot Ohne Alarm: rot erlischt.

Serielle Kommunikation

Zum PC-Anschluss mittels USB-Kabel.

Spannungsversorgungsstecker
Hauptsteuerung (2-polig) *1

Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) (-)

IP-Adressen-Einstellung Schalter

Schalter zur Anderung des vierten Byte der IP-Ad-
resse durch X1, X10 und X100.

Kommunikationsstatus-LED

Anzeige des Status der EtherNet/IP™-Kommunikation

Encoder-Stecker (16-polig)

Motor-Spannungsstecker (6-polig)

Achse 1: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.

Encoder-Stecker (16-polig)

Motor-Spannungsstecker (6-polig)

Achse 2: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.

Spannungsversorgungsstecker
Motorsteuerung *1

Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp Achse
1 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 1 (+), Stopp Achse 2
(+), Verriegelungsfreigabe Achse 2 (+)

Motor-Spannungsversorgungsstecker *1

Fir Achse 1, 2. Motor-Spannungsversorgung (+),
gemeinsam (-)

Encoder-Stecker (16-polig)

Motor-Spannungsstecker (6-polig)

Achse 3: fir den Anschluss an das Antriebskabel.

Encoder-Stecker (16-polig)

Motor-Spannungsstecker (6-polig)

Achse 4: fiir den Anschluss an das Antriebskabel.

Spannungsversorgungsstecker
Motorsteuerung *1

Spannungsversorgung Motorsteuerung (+), Stopp Achse
3 (+), Verriegelungsfreigabe Achse 3 (+), Stopp Achse 4
(+), Verriegelungsireigabe Achse 4 (+)

Motor-Spannungsversorgungsstecker *!

Fir Achse 3, 4. Motor-Spannungsversorgung (+), gemeinsam (-)

EtherNet/IP™ -Kommunikationsstecker

Anschluss Ethernet-Kabel.

Nr. | Benennung
©) PWR
@
@\ /GE @ RUN
©ON : ?/ ®| usB
@ il ]E-IEHE ©/. @ AWM
o =z 2 L o
- o
et | > ®| cPwR
@/ [ | x100
@ x10

o)

5\ x1
2y o MS, NS
& < @ | ENc[]

@/ @ | M™MoT[]
@ a ENC[2]
() MOT[2]
@ | ciilz]
M PWR[1]2]
® ENC[3]
MOT3]
@ | ENC4]
MOT4]
ClI[3]4]
20 | M PWR[3]4]
) P1, P2
*1
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Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie J XC73/83/9 2/93

Zubehor (Stecker)
Kabel mit Spannungsversorgungsstecker Hauptsteuerung
(fir 4 Achsen)*!: C PWR 1 Stk. xcraeaies
Klemmenbezeichnung Funktion Details

Kabel mit
Spannungsversorgungsstecker
Hauptsteuerung

+24V Spannungsversorgung Hauptsteuerung (+) | Spannungsversorgung (+) der Hauptsteuerung —
ov Spannungsversorgung Hauptsteuerung (<) | Spannungsversorgung (-) der Hauptsteuerung EE

=1 Bestell-Nr.: JXC-C1 (Kabellange: 1,5 m)

Motor—Spannungsversgrgungsstecker
(fur 3/4 Achsen)' : M PWR 2 Stk.*3 JXC92  JXC73/83/93
Klemmenbezeichnung Funktion Details Anm.
fur 3 Achsen
Spannungsversorgung (-) des Motors
ov Motor-Spannungs- P 9 9ung () JXC92
versorgung (=) | Die M 24V-Klemme, C 24V-Klemme, EMG-Klemme und | fiir 4 Achsen
LKRLS-Klemme liegen an gemeinsamer Leitung (-). JXC73/83/93
Motor-Spannungs-
M 24V versorgung (+) Spannungsversorgung (+) des Motors
=2 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: MSTB2, 5/2-STF-5, 08)
+3 1 Stk. fur 3 Achsen (JXC92)
Spannungsversorgungsstecker Motorsteuerung
(fur 4 Achsen)*: Cl 2 Stk.  xcrarsases
Klemmenbezeichnung Funktion Details
Spannungsversorgung
C 24v Motorsteuerung (+) Spannungsversorgung (+) der Motorsteuerung
EMG1/EMG3 Stopp (+) Achse 1/Achse 3: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe
EMG2/EMG4 Stopp (+) Achse 2/Achse 4: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe
LKRLS1/LKRLS3 Entriegelung (+) Achse 1/Achse 3: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung
LKRLS2/LKRLS4 Entriegelung (+) Achse 2/Achse 4: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung

#4 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: FK-MCO, 5/5-ST-2, 5)

Fir 3 Achsen

Spannungsversorgungsstecker Motorsteuerung (fir 3 Achsen)*: Cl \ 1 Stk.

JXC92

Klemmenbezeichnung

Funktion

Details

Spannungsversorgungsstecker

Die C 24V-Klemme, LKRLS-Klemme und EMG-Klemme

ov Motorsteuerung () liegen an gemeinsamer Leitung (-).
C 24V Spann&g%gggﬁ?u”nﬁi?eCker Spannungsversorgung (+) der Steuerung
LKRLS3 Entriegelung (+) Achse 3: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung
LKRLS2 Entriegelung (+) Achse 2: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung
LKRLS1 Entriegelung (+) Achse 1: Eingang (+) zur Freigabe der Verriegelung
EMG Stopp (+) Alle Achsen: Eingang (+) zur Stopp-Freigabe

+5 Hersteller: PHOENIX CONTACT (Bestell-Nr.: FK-MCO, 5/6-ST-2, 5)

O
2

/Kabelfarbe: Blau (0V)

S S

N

Kabelfarbe: Braun (24V)

Motor-Spannungsversorgungs-
stecker

Spannungsversorgungsstecker der
Motorsteuerung

EMG1/EMG3

<
%2}
—
o
N4
=
=
N
0
—
o
N4
—

Spannungsversorgungsstecker der
Motorsteuerung
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Modell
Auswahl

|

Schrittmotor (Servo/24 VDC)

IXC[ 1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘[ LEHS H LEHE ” LEHZJ H LEHZ 1

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset



Serie JXC73/83/92/93

Verdrahtungsbeispiel

] Parallel-1/0O-Anschluss

Elektrisches Schaltschema 1/O 1

% Zum Anschluss einer SPS an den I/O 1 oder I/O 2 des parallelen 1/O-Steckers das I/0-Kabel (JXC-C2-[J) verwenden.
* Die Verdrahtung sollte an die Ausfuhrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

NPN JXC73 PNP JXC83
24VDC 24VDC
+COM1| 1 I | ouTo | 10 +COML| 1 I It ouTo | 10
+coM2| 21 — OUT1| 30 +COM2| 21 OUT1| 30
No 5 | ouT2 | 11 No 5 | ouT2 | 11
- ouT3 | 31 - ouT3 | 31
NL | 22— —1 ouT4| 12 IN1 | 22 - ' ouT4 | 12
N2 | 3 F— —— ouTs | 32 IN2 | 3 — —— OuTs | 32
IN3 23— — ouT6 13 IN3 23— — ouT6 13
N4 2 | ouT7 | 33 N4 2 | ouT7 | 33
ouT8 | 14 ouT8 | 14
IN5 24— IN5 24—
BUSY 34 BUSY 34
IN6 | 5 — —1 (0UT9) IN6 | 5 ——1 (0UT9) =
IN7 | 25 — —t AREA IN? | 25 — —1 AREA
15 15
IN8 6 — —1 (0UT10) IN8 6 — —1 (0UT10)
N9 | 26 | SETON| 35 N9 | 26 | SETON| 35
INIO | 7 |— — INP_| 16 INIO | 7 |— —1 INP_| 16
SVRE | 36 SVRE | 36
SETUP| 27 |— —t ESTOP| 17 SETUP| 27 |— —t “ESTOP| 17
HOLD| 8 — ——¢ *ALARM| 37 HOLD| 8 — ——¢ *ALARM| 37
DRIVE 28 —  —¢ -COM1 18 DRIVE 28 —  —¢ -COM1 18
RESET| 9 (— — —comi| 19 RESET| 9 (— — -COM1| 19
SVON | 29 — “cowt] 38 SVON | 29 ] “COoM1| 38
-COM2 20 -COM2 20
-COM2 39 -COM2 39
-COM2 40 -COM2 40
I/O 1 Eingangssignal I/O 1 Ausgangssignal
Benennung Details Benennung Details
+COM1 . . .
Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
+COM2 gang gangssig OUTO bis OUT8 Gibt Schrittdaten-Nr. wahrend des Betriebs aus
. Schrittdaten spezifizierte Bit-Nr.
INO bis IN8 . .
(Standard: Bei Verwendung von 512 Positionen) ((BSLLJJ?I';) Ausgabe, wenn der Antrieb in Bewegung ist
IN9 Schrittdaten spezifizierte erweiterte Bit-Nr. AREA(OUT10) Ausgabe, wenn sich alle Antriebe innerhalb des Bereiches
IN10 (Erweiterung: Bei Verwendung von 2048 Positionen) befinden.
SETUP Befehl fur Ruckkehr zur Ausgangsposition SETON Ausgabe, nach Abschluss der Riickfahrt in die
HOLD Betrieb wird voriibergehend angehalten Ausgangsposition aller Antriebe.
DRIVE Befehl zu fahren INP Ausgabe, nach Abschluss der Positionierung oder des
RESET Zuriicksetzen des Alarms und Unterbrechung des Schubs aller Antriebe.
Betriebs SVRE Ausgabe, wenn Motor eingeschaltet ist
SVON Befehl fur Servo ON *ESTOP *1 keine Ausgabe bei Befehl fiir EMG-Stopp
*ALARM *1 keine Ausgabe, bei Alarm
—CcoM1 . : .
_COM2 Anschluss 0 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
=1 Signal des negativ-logischen Schaltkreises
109
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Verdrahtungsbeispiel

Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie J XC73/83/9 2/93

\ Parallel-1/0O-Anschluss

% Zum Anschluss einer SPS an den I/O 1 oder I/O 2 des parallelen 1/O-Steckers das I/0-Kabel (JXC-C2-[J) verwenden.

* Die Verdrahtung sollte an die Ausfuhrung der Parallel-I/O (NPN oder PNP) angepasst werden.

Elektrisches Schaltschema 1/O 2

Modell
Auswahl

|

\

NPN JXC73 PNP JXC83 E
L
24VDC 24VDC -
+com3| 1 i BUSY1 | 10 +COM3| 1 I BUSYL | 10
BUSY2 30 BUSY2 30 I-Last
+COM4 | 21 Susvs | 11 +COM4 | 21 sUsvs | 11 —
NeAmd) 2 — BUSY4 | 31 NeAmY| 2 BUSY4 | 31 1R
NCAMD| 22— AREAL | 12 NCAmY| 22— AREAL | 12 alT
NCAMD| 3 f— AREA2 | 32 NCAMY | 3 — AREA2 | 32 ; IiIJ
nCAmy| 23 |— AREA3 | 13 NcAmy| 23— AREA3 | 13 E
Q
neAmy| 4 AREA4 | 33 o] 4 — AREA4 | 33 R —
po INP1 14 — INP1 14 5
Ne 2 — INP2 | 34 NCAmY) 24 | INP2 | 34 gl
NCAmY) 51— INP3 | 15 NCAmY| 5 — INP3 | 15 £ E
O
NCAmD | 25— INP4 35 NCAmY| 25— INP4 35 2l |
NCAMD | 5 *ALARM1| 16 NCAMY | 6 — *ALARM1| 16
NCAmd| 26 L +ALARM2| 36 noamy| 26— +ALARM2| 36 —
*ALARM3| 17 *ALARM3| 17
N.C,Anm.1) 7 — N.C.Am. 1) 7 —
«ALARM4 | 37 *ALARM4 | 37 )]
Anm. 1] — *
NCAmY) 27 —com3 | 18 o —com3 | 18 E
NCAmIL| 8  b— _COM3 19 N.C.Am. 1) 8 — —-COM3 19 |
NCAMY| 28 — —-COM3 38 NCAMY | 28 |— —COM3 38
neAmy| o —COM4 | 20 ncamy| 9 — —COM4 | 20 S —
N 29— -COM4 | 39 o] 20 |— -COM4 | 39 ©
. —COM4 | 40 . —-COM4 | 40 R
Anm. 1) nicht belegt Anm. 1) nicht belegt (Lﬁ
-
Q
O
LLl
-l
i
o
I/O 2 Eingangssignal I/0 2 Ausgangssignal 8
Bezeichnung Details Bezeichnung Details .|
+COM3 . . . BUSY1 Betriebssignal Achse 1 —
Anschluss 24 V fur das Eingangs-/Ausgangssignal
+COM4 gang gangssig BUSY2 Betriebssignal Achse 2 <
NC nicht verwendet BUSY3 Betriebssignal Achse 3 %
BUSY4 Betriebssignal Achse 4 L
AREA1 Bereichssignal Achse 1 —
AREA2 Bereichssignal Achse 2 —
AREA3 Bereichssignal Achse 3 D
AREA4 Bereichssignal Achse 4 (@)
INP1 Signal Positionierung oder Schub Achse 1 abgeschlossen §
INP2 Signal Positionierung oder Schub Achse 2 abgeschlossen
INP3 Signal Positionierung oder Schub Achse 3 abgeschlossen
INP4 Signal Positionierung oder Schub Achse 4 abgeschlossen
*ALARM1 #2 Alarmsignal Achse 1
*ALARM2 #2 Alarmsignal Achse 2
*ALARM3 *2 Alarmsignal Achse 3
*ALARM4 2 Alarmsignal Achse 4
—-COM3 . . )
_coM4 Anschluss 0 V fiir das Eingangs-/Ausgangssignal

%2 Signal des negativ-logischen Schaltkreises

SVC

O

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset
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Serie JXC73/83/92/93

Optionen

Kabel mit Spannungsversorgungsstecker Hauptsteuerung

JXC-C1

Kabellange: 1,5 m (Zubehor)

Fiir 4 Achsen

JXC73/83/93

/ Kabelfarbe: blau (0V)

AWG-GroRe AWG20 AN
Kabelfarbe: braun (24V)
1/0-Kabel (1 St.) Controller-Seite SPS- Seite
JXC73/83 L
JXC - C2 - ‘ (Klemmen-Nr.)
o (R1.25-4) 40
A /%
5 8 39
) 1 2
3 3 \ 21
5 5 1
Anzahl Tragerkorper 40 . Farbe . Farbe . Farbe . Farbe
AWG-GroRe AWG28 SUENT. | \nschiusskabel | STEN™ | Anschiusskabel | SN | anschiusskabel | SN | Anschiusskabel
1 orange (schwarz 1) 6 orange (schwarz 2) 11 orange (schwarz 3) 16 orange (schwarz 4)
21 orange (rot 1) 26 orange (rot 2) 31 orange (rot 3) 36 orange (rot 4)
2 grau (schwarz 1) 7 grau (schwarz 2) 12 grau (schwarz 3) 17 grau (schwarz 4)
22 grau (rot 1) 27 grau (rot 2) 32 grau (rot 3) 37 grau (rot 4)
3 weild (schwarz 1) 8 weild (schwarz 2) 13 weil} (schwarz 3) 18 weil} (schwarz 4)
23 weif3 (rot 1) 28 weil3 (rot 2) 33 weil3 (rot 3) 38 weild (rot 4)
4 gelb (schwarz 1) 9 gelb (schwarz 2) 14 gelb (schwarz 3) 19 gelb (schwarz 4)
24 gelb (rot 1) 29 gelb (rot 2) 34 gelb (rot 3) 39 gelb (rot 4)
5 pink (schwarz 1) 10 pink (schwarz 2) 15 pink (schwarz 3) 20 pink (schwarz 4)
25 pink (rot 1) 30 pink (rot 2) 35 pink (rot 3) 40 pink (rot 4)
DIN-Schiene L
JXC92  JXC73/83/93 7,5 125 5,25
AXT100-DR-[ | - (Rbstand)
+ Fur Cldie "Nr." aus der nachstehenden Tabelle eingeben. Siehe ol b a5 SS
Abmessungen auf Seiten 103 und 106 fiir Befestigungsdimensionen. el g T T T -
1o}
L Maf 1.5 8
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 |2355| 248 |260,5
Nr. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 g8 34 85 36 37 38 39 40
L 273 |285,5| 298 |310,5| 323 |3355| 348 |360,5| 373 |3855| 398 |410,5| 423 |4355| 448 |460,5| 473 [485,5]| 498 |510,5

DIN-Schienen-Anbausatz (mit 6 Befestigungsschrauben)

JXC-Z1

JXC92

JXC73/83/93

Ist zu verwenden, wenn der DIN-Schienen-Anbausatz auf den Controller der Schraubenmontage-Ausfuhrung nachtréglich montiert wird.

111

O



Mehrachs-Schrittmotor-Controller Serie J XC73/83/9 2/93

Optionen

Controller-Programmierset

JXC-W1

IControlIer-Programmierset

(Japanisch und Englisch sind
erhaltlich.)

Fir 4 Achsen

JXC73/83/93

Inhalt

4 ; PC

e (@UsSB-Kabel —

ip h' (Ausfiinrung A-B) 2
“ LS s
wll ' < ——

Systemvoraussetzungen Hardware

(DController-Software (CD-ROM)
(2USB-Kabel (Kabellange: 3 m)

Bezeichnung Modell
(1 | Controller-Software JXC-W1-1
@) USB-Kabel JXC-W1-2

+ Kann separat bestellt werden.

Controller-Programmierset

JIXC-MA1"

IController-Programmierset

(Japanisch und Englisch sind erhaltlich.)

Inhalt

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows 7 oder Windows
8.1 und USB1.1- oder USB2.0-Anschluss.

* Windows® ist ein eingetragenes Markenzeichen der Microsoft
Corporation in den Vereinigten Staaten.

(@USB-Kabel
(Ausfiihrung A-B)

Systemvoraussetzungen Hardware

(DController-Software (CD-ROM)*1
(2USB-Kabel (Kabellange: 3 m)

Beschreibung Modell
(1 | Controller-Software JXC-MA1-1
@ USB-Kabel JXC-MA1-2

+ Kann separat bestellt werden.

N

PC/AT-kompatibler Computer mit Windows 7 oder Windows
8.1 und USB1.1- oder USB2.0-Anschluss.
+1 Die Controller-Software beinhaltet auch spezifische Software fur 4
Achsen.
# Windows® ist ein eingetragenes Markenzeichen der Microsoft
Corporation in den Vereinigten Staaten.
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Modell
Auswahl

|

\

Schrittmotor (Servo/24 VDC)
[ LEHS ” LEHF ” LEHZJ ” LEHZ 1

JXC[1 ‘ LECPA‘ LECP1 ‘ LEC-G ‘ LECP6 ‘

Produktspezifische
Sicherheitshinweiset




Serie JXC73/83/92/93

Optionen: Antriebskabel

[Robotikkabel, Standardkabel fur Schrittmotor]
LE-CP-é/Kabellange: 15m,3m,5m

Fur 3 Achsen | Fiir 4 Achsen

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP—[1]-[ ]

Kabelldnge (L) [m]
15

3

5
g+l
10%t
15+1
20+1
x1 Fertigung auf Bestellung

(nur Robotikkabel)

O|m|>|co|u|w|—

Kabeltyp ¢

Robotikkabel
(flexibles Kabel)

S Standardkabel

(Klemmen-Nr.)
B1

A6

||

(14,7)

B6

Antriebsseite
-—

(@38)

Stecker C

ST

x} |

(30,7)

Stecker A

L

Controller-Seite
————

(14,2)

(Klemmen-Nr.)

S 14832

< St 6 (13,5)

N |

2 HEl
15-4-16

(10)

LE-CP- %2/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(*1 Fertigung auf Bestellung)

(Klemmen-Nr.)

Antriebsseite
-—

(25,5)

Stecker C

Controller-Seite

(14,2)

(Klemmen-Nr.)

T 1552
e
\\r

Al Bl < I: —= .
5 | ]
A6 B6 = = c‘o ]
|| @»
(14,7) Stecker A g
30,7) | —— < L
A Stecker A Stecker C
Sl Klemmen-Nr. FElueliEniEe Klemmen-Nr.

A B-1 braun 2

A A-1 rot 1

B B-2 orange 6

B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4

__Abschirmung ___ Kabelfarbe Klmse}'re\rctt(:rz-[l)\l i

Vee B-4_ | - - braun 12
GND A4t i | ] schwarz 13

2 B T OO oo i L

A A5 1 1 schwarz 6

B B-6 ¢t - + 1 orange 9

B A-6 = 5 schwarz 8
************* N — 3

[Robotikkabel, Standardkabel mit Motorbremse und Sensor fur Schrittmotor]

LE-CP-é/Kabellange: 15m,3m,5m

Antriebsseite
-—

Fir 3 Achsen | Fir 4 Achsen

JXC92  JXC73/83/93

LE-CP-[1]-B-[ ]

Kabellange (L) [m]
15

3

5
8*1
10+1
15+1
20*1
x1 Fertigung auf Bestellung

(nur Robotikkabel)

O|W>|o|lagfw|~

Mit Motorbremse und Sensor ®

Kabeltyp ¢

Robotikkabel
(flexibles Kabel)

S Standardkabel

113

(Klemmen-Nr.)
AlI- —IBI
A6 H)-B6
Al B1

A3
(14,7)

Stecker C  (14.2)  (Klemmen-Nr.)

Stecker A g
—~ =" ~!
= Ve 71
fu [ ___1
st __| [ S—
-~ ~
n
(30,7) Stecker B s L

Controller-Seite

Stecker D

—~
<
—
-

LE-CP- 5&/Kabellange: 8 m, 10 m, 15 m, 20 m
(*1 Fertigung auf Bestellung)

Antriebsseite  giacker A
—

(Klemmen-Nr.)

Al{F Bl
so Ll co

a7.7)

Ea=

3)

Stecker C

@6
M (D 5,5)

Controller-Seite

(14,2)

(Klemmen-Nr.)
g 12

Al Bl & =
g — | g
A3 B3 =2 <= < )
SteckerB 2
(14,7) BN |——— § L
q Stecker A Stecker C
Sl Klemmen-Nr. FeliRiEe Klemmen-Nr.
A B-1 braun 2
A A-1 rot 1
B B-2 orange 6
B A-2 gelb 5
COM-A/COM B-3 grin 3
COM-B/— A-3 blau 4
__Abschirmung Kabelfarbe |, ST
Vcee B-4 % 7 3 braun 12
GND A4 4 i + " schwarz 13
2 L IDOOOC:: ot z
A A5 1 1 schwarz 6
B B-6 1 - ; 1 orange 9
B A-6 o T = schwarz 8
Secker8 | 77777 — 3
Klemmen-Nr.
= D O C O GENN. - :
Motorbremse (=) Al schwarz 5
e = EED (0 0 © GRS T 1
Sensor (-) A-3 1 blau 2

ZSNC







A\ Sicherheitshinweise

Diese Sicherheitshinweise sollen vor gefahrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schitzen. In den Hinweisen wird die Schwere der potentiellen Gefahren durch die

Gefahrenworte ,,Achtung®, ,,Warnung* oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise miissen zusammen mit internationalen Standards (ISO/IEC)*1) und
anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

I . Achtung verweist auf eine Gefahr mit geringem Risiko, die
A ACh'[U ng . leichte bis mittelschwere Verletzungen zur Folge haben

| kann, wenn sie nicht verhindert wird.

1

1 A\ Warnung:

|

: A Gefah I - schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge hat, wenn sie

nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Gefahr mit mittlerem Risiko,
i iU

kann, wenn sie nicht verhindert wird.
Gefahr verweist auf eine Gefahr mit hohem Risiko, die

-
|
|
|

die schwere Verletzungen oder den Tod zur Folge haben 1
|
|
1

. |

x1) 1ISO 4414:  Fluidtechnik — Ausfiihrungsrichtlinien Pneumatik
ISO 4413:  Fluidtechnik — Ausfuhrungsrichtlinien Hydraulik
IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausriistung von
Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)
1SO 10218-1: Industrieroboter - Sicherheitsanforderungen usw.

AWarnung

1. Verantwortlich fur die Kompatibilitdt bzw. Eignung des Produkts ist die Person,
die das System erstellt oder dessen technische Daten festlegt.
Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen eingesetzt wird, darf die
Entscheidung tiber dessen Eignung fir einen bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse
und/oder Tests erfolgen, mit denen die Erfilllung der spezifischen Anforderungen iberpriift 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
Uberpriifen und dabei im Zuge der Systemkonfiguration alle Mdglichkeiten eines Gerateausfalls
ausreichend berlicksichtigen.

2. Maschinen und Anlagen dirfen nur von entsprechend geschultem Personal
betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgeméaRer Handhabung gefahrlich sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen, einschlieBlich der
Produkte von SMC, dirfen nur von entsprechend geschultem und erfahrenem Personal
vorgenommen werden.

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

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann ausgefiihrt werden,
wenn alle MaRnahmen (berpriift wurden, die ein Herunterfallen oder unvorhergesehene
Bewegungen des angetriebenen Objekts verhindern.

Vor dem Aushau des Produkts missen vorher alle oben genannten SicherheitsmalRnahmen
ausgefiihrt und die Stromversorgung abgetrennt werden. AufRerdem miissen die speziellen
Vorsichtsmanahmen fiir alle entsprechenden Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.
Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaRnahmen zu treffen, um
unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu verhindern.

4. Die in diesem Katalog aufgefiihrten Produkte werden ausschlieBlich fur die
Verwendung in der Fertigungsindustrie und dort in der Automatisierungs-
technik konstruiert und hergestellt. Fiir den Einsatz in anderen Anwendungen
oder unter den im folgenden aufgefiihrten Bedingungen sind diese Produkte
weder konstruiert, noch ausgelegt:

1) Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen, die von den angegebenen technischen Daten abweichen,
oder Nutzung des Produkts im Freien oder unter direkter Sonneneinstrahlung.

2) Installation innerhalb von Maschinen und Anlagen, die in Verbindung mit Kernenergie,
Eisenbahnen, Luft- und Raumfahrttechnik, Schiffen, Kraftfahrzeugen, militarischen Einrichtungen,
Verbrennungsanlagen, medizinischen Geréten, Medizinprodukten oder Freizeitgeréten eingesetzt
werden oder mit Lebensmitteln und Getrénken, 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 ausdriicklich als Ausnahmeanwendung fir das jeweilige Produkt angegeben ist.

AWarnung

3) Anwendungen, bei denen die Mdglichkeit 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 Ausféllen und eine regelmaRige
Funktionspriifung erfordern.

AAchtung

1. Das Produkt wurde fiir die Verwendung in der Fertigungsindustrie
konzipiert.
Das hier beschriebene Produkt wurde fiir 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 zur Verfiigung stellen.

Wenden Sie sich bei Fragen bitte an die néchstgelegene Vertriebsniederlassung.

Einhaltung von Vorschriften

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

Lesen Sie diese Punkte durch und erkléren Sie Ihr 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 an der Transaktion beteiligten Landern geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produktes ist sicherzustellen, dass alle nationalen
Vorschriften in Bezug auf den Export bekannt sind und befolgt werden.

A\Achtung

SMC-Produkte sind nicht fur den Einsatz als Instrumente im gesetzlichen
Messwesen bestimmt.

Die von SMC gefertigten bzw. vertriebenen Messinstrumente wurden keinen Prifverfahren zur
Typengenehmigung unterzogen, die von den Messvorschriften der einzelnen Lander
vorgegeben werden.

Daher diirfen SMC-Produkte nicht fur Arbeiten bzw. Zertifizierungen eingesetzt werden, die im
Rahmen der Messvorschriften der einzelnen Lander vorgegeben werden.
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