Motor de cartao
série LAT3

As funcdes de posicionamento, aplicacao de forca e medicao do
A n B 7, O — N
deslocamento foram miniaturizados através do uso de um motor linear.

Peso

130 g

Curso: 10 mm
Espessura
Imm

For¢ca maxima de pressionamento

ON [

Pressionar uma cargaem |
miniatura )

Exemplo) Pressionar um pino de sonda

Repetibilidade do posicionamento

£5)um 1
Posicionar uma pegade P« @® Programacao facilitada (Entrada do tempo de ciclo)

trabalho S P —
Exemplo) Foco das lentes Somente entrada : 1

(Valor medido exibido) POSi‘}éO de destino, | g’
Massa da.carga de 100 g, Curso de 5 mm
Frequencia maxima Massa da carga, |
de operacao - ;
CS
N\e
500)cpm) l\x = >

- -
Rejeicao de ndo conformidade o
produtos, etc.

Medicao de pressionamento _ 3 parametros: ‘ A

precisao e

+10/um X k Tempo de |

+: > e |

£1Qpm &> posicionamento, |

Medigao das pegas |
=
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Motor de cartao

Compacto e Ieve

LAT3C-10 | so 130 | 0 conector do cabo néo se sobressai acima do atuador.
LAT3(-20 | 50 90 | 9 190 | Mesa Conector Cabo do atuad
LAT3C-30 | 120 | 250 | o o atuacor

Quatro orificios
Orificios de pinos de rosca para a . ’
para localizar a montagem da Orificios qe pinos
pega de trabalho pega de trabalho para localizar o
— corpo do atuador
Quatro orificios de
rosca para a montagem
do corpo do atuador
H Batente (para impedir que a mesa
FEN se separe do atuador)
Mon m rabalh Mon m |
A mesa é fornecida com orificios de pino para 2 opgoes de montagem de corpo
localizar a peca de trabalho como equipamento
~ [
padrao.
Montagem da peca de 2 orificios de pinos para
trabalho

(Oficios com rosca) localizar a peca de trabalho

Montagem na base (Orificios com rosca)

2 orificios de pinos para
(R i
localizar o corpo do atuador.

Montagem superior (furo passante)

Variac6es da série

Sensor etivilidade do | ~ Medigéo de

maxima
&l +5 um +10 um

AR —I 125um | Motorineardetpo | gy, 100g
com fori 400 mm/s
LAT3 | 30 | soum | esferica 5 5 N | =90 pm | =100 um | s0g |

Estrutura e principio de funcionamento )

encoder de linearidade Escala do encoder O ima permanente é montado no lado

Cabega do sensor do

ima permanente

i e de baixo da mesa e a bobina & mon- Move-se na
(o) 2 Ilnear!dade tada na superficie do trilho. No forne- dirego direita
Guia linear (Lado movel) cimento da corrente para a bobina, ,_,_}
P um polo norte (N) é gerado no meio
imé permanente / i da superficie da bobina. Esse polo

norte atrai o polo sul (S) do ima per-
manente a esquerda e repele o polo
norte na direita e essas forcas de
atracdo e repelente geram a forca de
empuxo. Logo, a forga de empuxo é
aplicada a mesa na diregdo direita e a
mesa se move para direita.

Na aplicagao da corrente para a bobi- '

Bobina

Move-se na dire¢do esquerda
na na diregao reversa, um polo sul
sera gerado no meio da superficie da

bobina. Similarmente, uma forca de “
empuxo sera aplicada a mesa na di-
recdo esquerda e a mesa se move

para a esquerda.
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Série LAT3

Reducéo no tempo de configuracéo e start-up,
devido a facilidade de configuracéo e interligacéo.

As funcgdes descritas abaixo tornam a inicializacdo rapida e facil.

( OFungéo de verificagéo do status de entrada/saida em paralelo
O status dos sinais de entrada em paralelo podem ser

verificados, ou os sinais de saida em paralelo podem ser -
manualmente ativados utilizando um PC. '
- CN5
_ CN3
- e = - — - . |
PC :
Controlador
(OOpgodes de configuragio padrio | [ OMétodo de entrada de tempo de ciclo )
.. R Somente a posicdo alvo e o tempo de posicionamento
Modo fOSlclonamento (Absoluta - Relativa) precisam ser digitados, assim, ndo ha necessidade de digitar
k] Método de entrada de velocidade a velocidade, aceleracdo e desaceleragao.
S ',’ """"" ‘e‘/ Método de entrada de tempo (gtilizar [¢] mé'todo de entrada de velocidade permite que vocé
= K < de ciclo digite a velocidade.)

Posicéo atual | /

/. "\ [Posigao de destino
, \
. .
Tempo de posicionamento

Absoluta: A tabela se move até a posigédo-alvo com
referéncia a posi¢éo de origem e para.

Relativa: A tabela se move até a posi¢éo-alvo com
referéncia a posicéo atual e para.

Modo torque (Absoluta - Relativa)

________ L Método de entrada de velocidade
Método de entrada de tempo de ciclo

i <
v

\,  [Baixa velocidadej
s \ —
W Xy Tragéo

Posicao de destino

A mesa se move até a posicdo proxima a posicao alvo,
desacelera até uma velocidade baixa e comega a empurrar
depois que a tabela tiver em contato com a pega de trabalho.

Velocidade

Tempo de posicionamento

{@Entrada de dados de passo ]
O tipo de operagdo de Motor de Cartdo e a condicdo sdo
pré-configurados nos dados da etapa. O Motor de Cartdo é
operado de acordo com o contetudo do nimero dos dados de

etapa pré-configurados selecionado.
Step Data
No. 1

Movement  Targst Positioning o 2 Thiyist: Load
D ime. i

Operation Position et
[rmm] - y - [e]
{Fosition | Absalute
0000 030 o
Pushing | Relative 4
N SEEDEE I - 0/.te distance frol
fl Tipo de operagao

Getting range. 010 30 mm (0.001mm increments) The connector side is considered as absolute 0.
P LATa 20|

Condigao de operacao (NSNS

No. | Operation | Move M | Position | Time | Speed | Accel | Decel Thrust

(L Pos 1 _ABS | 00000 0501

2 Pog. ABS 30000 030

3 Pos ABS 15000 020

4 Pos REL 1000 o003

i) Pos REL -1000 003

] Push ABS 5000 0 !
7 Push ABS 5000 i

8 Pos REL EITTIRE Dados de etapal
a Pos ABS 5000 -

10 Pog. REL 5000 100

1 Pog ABS 5000 100

12 Pos REL 5000 100

13 Paos ABS 5000 100

14 Pos REL 5000 100

15 Poz ABS 5000 1.00

Funcéo para medicao e diferenciacédo de pecas de trabalho

O tamanho da peca de trabalho pode ser medido com
base na posicéo de parada na tabela direcionamento a
tabela até que entre em contato com a peca de trabalho.
As pecas de trabalho podem ser diferenciadas ou
verificadas para qualidade utilizando sinais

de saida paralela que correspondem as

faixas de posicéo da tabela pré-configurada.

Além disso, utilizando o multicontador

(acessbrio opcional: consulte a pagina 39) A B
torna-se possivel exibir a posicao da tabela e 0
resultado até 31 pontos pré-configurados.

O
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serie LAT3

Selecao de modelo 1

Procedimento de selegéo para operagéo de posicionamento (Consulte a pagina 24 e 25 para [ RFFNE cIET L ERIPIE].)
Exemplo de selecao

Procedimento de selegcédo Férmula/Dados

Condicoes de operacao

Liste as condigbes de
trabalho considerando a
orientacdo da montagem e
formato da peca de trabalho.

Oy Selecione um atuador temporariamente.

« Curso St [mm]

15 mm

- Massa da carga W (g)
« Orientacao de montagem

« Angulo de montagem 6 [°] GEE]

+ Projegéo Ln [mm] Kl

« Valores de corregao para as distancias

até o centro do momento An [mm]

| Fig.1 JTabela

» Tempo de posicionamento Tp [ms]
+ Repetibilidade do posicionamento [um]

2009

Montagem horizontal da mesa

6=0°

L1 =-10 mm
L2 =30 mm
L3 =35 mm
Tp =200 ms
100 um

Selecione um modelo Tabela 2 A partir da Tabela 2, selecione temporariamente

temporariamente  baseado o LAT3-20, que satisfagca a repetibilidade de

na repetibilidade do posicionamento 100 pm e o curso minimo que

posicionamento e  curso satisfaga o curso St = 15

requisitados. Modelo LAT3-10 \ LAT3F-10 LAT3-20 \ LAT3F-20 LAT3-30 \ LAT3F-30

Curso [mm] 10 20 30
ibili do ici [um]| +90 =5 =90 =5 +90 =5

Verifique a massa da carga e o fator de carga.

Encontre a massa da carga wmax EFE] A partir da Fig. 2: 6 = 0, encontre Wmax = 500
permitida Vmax [g] a partir Como W =200 < Wmax = 500, 0 modelo selecionado
do gréfico. pode ser utilizado.

) W = Wmax — 600

*Confirme que a massa da s
carga aplicada W [g] nao 3
exceda a massa da carga E_ 400
permitida. @2 300

Oc

§ £ 200

g3 100

@ 0,0

@ [0] 15 3 45 60 75 90
. = (Horizontal) Angulo de montagem 8 [°] (Vertical)

A partir da Tabela 1, A partir da Tabela 1, A1 = 32,5
encontre os valores de  AnLELEEE 2 e

corregé@o para as distancias
até o centro do momento.
Calcular o momento estatico

M [N-m].

A partir da Tabela 3,
encontre o momento
permitido  Mmax  [N-m].
Calcule o fator de carga
para os momentos
estaticos.

*Confirme que a soma total
dos fatores de carga guias
para os momentos estéaticos

<~ nao exceda 1.

M = W/1000 - 9,8 (Ln + An)/1000

Mmax JEHEK]
a = M/Mmax

Tap +ay +ar <1

/ Verifique o tempo de posicionamento.

Momento de afastamento

A partir da Tabela
ap

Mp =200/1000 x 9,8 (-10 + 32,5)/1000
=0,044

3, Mpmax = 0,3

=0,044/0,3=0,15

Momento de rolamento)

Mr = 200/1000 x 9,8 x 35/1000
=0,069

A partir da Tabela 3, Mrmax = 0,2

ar

Zan

=0,069/0,2

=0,35

=0,15+0,35

=0,5 <1, assim, 0 modelo
selecionado pode ser utilizado.

Encontre o tempo mais curto
de posicionamento Tmin
[ms] a partir do grafico.
*Confirme que o tempo de
posicionamento Tp [ms] é
maior do que o tempo de
posicionamento mais curto.

22

Tmin

Tp=Tmin

O
2

A partir da Fig. 3:

St =15 e W =200, encontre Tmin = 130

Como Tp = 200=Tmin = 130, 0 modelo selecionado pode

ser utilizado.
300
8 \
oo 250 [W=200
S 55200 R
3]
° EE 150 ——
S5E ]
E-5E 100
gzr
g8 50 ‘
© 0
0 5 10 15] 20 25 30
Curso (Distancia de posicionamento) St [mm]




Selecao de modelo da Série LA T3

Procedimento de selecdo para a operacao de pressionamento

Procedimento de selecdo Férmula/Dados

3

Condicoes de operacao

Exemplo de selecao

Liste as condicdes de
trabalho considerando a
orientagdo da montagem e
formato da peca de trabalho.

*Ao operar o produto em uma
direg&o vertical, considere o
efeito do peso da mesa no
Motor de Cartdo (Veja a
tabela 2) e o peso da pega de
trabalho para encontrar a
forca de pressionamento do
Motor do Cartao.

y

&) Selecione um atuador temporariamente.

A4 .
Selecione

A

um modelo
temporariamente com base
na precisdo necessaria de
medicao e curso.

ﬁ
=1
w

+ Curso St [mm] 8 mm
+ Massa da carga W (g) 509 LEF
+ Orientag@o de montagem Montagem horizontal da mesa
* Angulo de montagem 8 [°] -
+ Projecéo (L1, L2, L3) [mm] RN L1 =30 mm LEJ
« Valores de correcdo para as distancias até L2=10
o centro do momento An [mm S WY iy
; . = L3 =0 mm LEL
« Precisdo da medicdo [um 10 ym
» Tempo de posicionamento Tp [ms] Tp=150ms & LEY
« Forca de pressionamento F [N] 4N 4
+ Posi¢ao de pressionamento [mm] 4 mm /2
. .?g%%%o d%e p%;ifé‘r’]';;'gi’t‘g’*_ Tempo Diregao de pressionamento distante do conector |LES
de pressionamento Ta [s] 4s LEPY
+ Tempo de ciclo Tb [s] 10s LEPS
Tabela 2| A partir da tabela 2, selecione temporariamente o LER
LAT3F-10 que satisfaca a precisao de medicéo de
10 um e o curso minimo que satisfaga o curso St =8 LEH
Modelo LAT3-10 | LAT3F-10 | LAT3-20 | LAT3F-20 | LAT3-30 | LAT3F-30 LECO
Curso [mm] 10 20 30
Precisdo da medicdo [um] 30 | 30 1,25 30 | 125

Verifique a massa e momento da carga.

Encontre a massa da carga
permitida Vmax [g] a partir
do grafico.

*Confirme que a massa da carga
aplicada W [g] ndo exceda a
massa da carga permitida.

A partir da Tabela 1, encontre os
valores de correcdo para as
distancias até o centro do momento.
Calcular o momento estético M [N'm].

A partir da Tabela 3, encontre o
momento permitido Mmax [N-m].
Calcule o fator de carga para os
momentos estaticos.

*Confirme que a soma total dos
fatores de carga guias para os
, momentos estaticos ndo exceda 1.

wmax [GFH
W <Wmax
An RELEER]

M = W/1000 - 9,8 (Ln + An)/1000

Mmax JETTEE]

a = M/Mmax

Sap+ay +ar <1

Verifique o tempo de posicionamento.

A partir da Fig. 2: 8 = 0, encontre Wmax = 500

Como W =50 < Wmax = 500, o modelo selecionado

pode ser utilizado.
A partir da Tabela 1, A1 =22,5

Momento de afastamento

Mp = 50/1000 x 9,8 (30 + 22,5)/1000
=0,026

A partir da Tabela 3, Mpmax = 0,2

ap =0,026/0,2
=013

Zan = 0,13=1, assim, o modelo selecionado pode ser

utilizado.

Encontre o tempo mais curto de
posicionamento Tmin [ms] a partir do grafico.

*Confirme que o tempo de posicionamento

Tp [ms] seja maior do
que o tempo minimo de posicionamento.

Tmin m

Tp=Tmin

Verifique a forca de pressionamento.

A partir da Fig. 3: St =8 e W = 50, encontre Tmin = 100
As Tp =150 = Tmin = 100, 0 modelo selecionado

pode ser utilizado.

Calcule a taxa de trabalho [%].

Encontre o valor de
configuracao de empuxo
permitido a partir do gréfico.

A partir da Fig. 5, encontre a
forca de pressionamento
permitida [N] gerada na posi¢ao
de pressionamento requisitada
e para o valor de configuracao
de empuxo permitido.

Confirme que a forca de
pressionamento  F [N] nao
exceda a forca de

pressionamento permitida.

Taxa de trabalho = Ta/Tbx100 [GERA

F F<max

Tempo no qual a forga de empuxo é aplicada

Posicao

Tempo
Ta P

Tb

O
2

Taxa de trabalho = 4/10 x 100 = 40%
A partir da Fig. 4: LAT3[]-10 e 40% taxa de trabalho,
encontre o valor de configuracdo de empuxo permitido = 4,2

o

Empuxo admissivel
Configurar valor

[SIEN RN
ted
N

=)

20

[40] 60 80

Taxa de trabalho [%)]

A partir da Fig. 5: LAT3[J-10, direcao de pressionamento
distante do conector na posicéo de pressionamento

4 mm, encontre Fmax = 4,5

Como F =<4 Fmax = 4,5, 0 modelo selecionado pode ser utilizado.
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série LAT3
Selecao de modelo 2

\ Selecao

A Cuidado

1. O aumento de temperatura do Motor de Cartédo varia dependendo da taxa de trabalho e das propriedades de dissipacao
de calor da base na qual é montado. Se a temperatura do Motor de Cartao ficar alta, reduza a taxa de trabalho
aumentando o tempo do ciclo, ou melhore as propriedades de transferéncia de calor da base de montagem e arredores.

2. A forca de pressionamento gerada pelo Motor de Cartdo varia em relagdo ao valor de configuracdo de empuxo
dependendo da posicdo de empuxo e da direcao de empuxo. Consulte a Fig. 5 para maiores detalhes.

[ZEM] Projecao: Ln [mm), Valores de corredo para a disténcia do centro do momento: An [mm] LETTER Valor de corregio para as distancias
ventagio Mp: afastamento My: Guinada Mr: Rolamento até o Centro do momento: An [mm]
L2 A2 Modelo A1 A2
A1 LAT3[]-10 22,5 22
LAT3[]-20 32,5 22
U Al = Mr( D LAT3[]-30 | 425 22
Horizontal | (é wj
: I —
w ‘ L L3
Mr (m—
wi
L2 A2 L3
Vertical —_—
Mp ((ﬁ My(
wj w) [
G Massa da carga admissivel: Vmax [g]
S 600 | ; :
é 500 Motor de cartao Carga i
E \ \ | Movimento|
Q400 . direcao
2 \ Angulo de montagem ||
€ 300 0 H
=] |!
©
=3 200
g LAT3[]-10, -20
S 100 ‘
s LAT3[]-30
& 00 I
2 0 15 30 45 60 75 90
= (Horizontal) Angulo de montagem 6 [°] (Vertical)
[@EEE Tempo mais curto de posicionamento: Tmin [ms] (Esses sao valores de  [SISHEA Valor de configuragéo de empuxo permitido
LAT3{ | LAT3F-[ ] referéncia somente.)
S ‘ ‘ 100 £ ] 75 gt \ \
£l 120 £ 350 —Massa da carga W =500 86 E L‘AT3|:|-‘1 0
3 °[ Massa da carga W = 500 | |3 W = 400 10 g5 -AT3|:1]-207
° | w=400 E |2 o dd == | e
T 200 ; ; 0 g |® W = 300, g E] LAT3[]-30
£ W = 300 2 e % ﬁ( S 24
< 150 200 | | 5200 150 2 e I~
£ g| |E S $ —
g o 2| | 150 W =200 200 3| o3
5 100 W=2007%0 8| |5 | 3 8 —
2 ) RERL W =100-3y & g
2 W =100 B W=0 ES
s 5 W=0 600 & q | o0 22
© ‘ hel ‘ o
2 o g0 °
€ 0 5 10 15 20 25 30 g 0 5 10 15 20 25 30 81
2 Curso(Distancia de posicionamento) St [mm] 2 Curso(Distancia de posicionamento) St [mm] S
o
Condicao de operacao Condigao de operacao >0
Modelo: LAT3-[] Modelo: LAT3F-[] 0 20 40 60 80 100
Orientagao de montagem: Horizontal/Vertical  Orientacéo de montagem: Horizontal/Vertical Taxa de trabalho [%]
24
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Selecao de modelo da Série LA T3

[EPE Forca de pressionamento: caracteristicas F [N] (Referéncia)

Direcao de aplicacao de forga oposta ao conector Condici -
rorace  CONic@o de operagéo
pressonamento Orientacdo da montagem: montagem da mesa
+——m m = horizontal
Valor de configuragdo de empuxo: minimo,
Lado do conector continuo, maximo instantaneo de cada modelo.

Lado oposto do conector

Posicdo inicial da mesa: ponta retratil (Lado do conector)
Direcéo de empuxo: distante do conector

Posicao de empuxo: distancia de posicionamento do lado
do conector, ponta retrétil

LAT3[I]-10 LAT3[]-20 LAT3[]-30

z _ Valor de configuragio do empuxa: 5 z 6 T Velordeconfguragio do empuc: 8 z 6 ‘ ‘ ‘

L2 5 2 5 2 5 jalor igurag B

5, | T~ 5 . \ : . s LEJ
§ s | Valor de configuragdo do empuxo: 3 § [ Valorde contiguagiodoempuro:28 é f \‘Ta\

2 —— 5. \ - LEL
g 2 T T o 2 — o 2 T f T

2 Valor de configuragéo do empuxo: 1 o Valor e configuragéo do empuxo: 1 o ~— Valor 1

S 4 I n a 4 I a4

g | |¢. | g T T | [LEY
©

go 2 4 65 8 10 g o 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30

' Posicao de pressionamento [mm] w Posicao de pressionamento [mm] ' Posicao de pressionamento [mm] I_Es

Diregéo de aplicagéo de forca no sentido do conector B ~
<53 Forga depressionamertol ] Condigéo da operagio
cadep Orientagdo da montagem: montagem da mesa
- horizontal
Valor de configuragdo de empuxo: minimo,
continuo, maximo instantaneo de cada modelo.

Lado do conector Lado oposto do conector

Posicéo de inicio da mesa: ponta estendida (Lado

Direcao de pressionamento: em diregéo ao conector
Posicédo de empuxo: distancia de posicionamento do

oposto do conector)

lado do conector, ponta retrétil

LAT3[]-10 LAT3[]-20
Z 6 z 6
£ ' Av——— £ —
S Valor de configuragao do empuxo: 5 S Valor de configuragéo do empuxo: 48
§ L T—— 5 .
5 s _J—/V‘/
5 3 - - + 5 3 i t
2 Valor de configuragao do empuxo: 3 @ Valor de configuragéo do empuxo: 28
g 2 I ‘ 8 2 ] %
S g : : | o 1 i g
3 o Valor de configuragao do empuxo: 1 3 Valor de configuragéo do empuxos 1
© s 0
S 0 2 4 6 8 10 s 0 5 10 15 20
w Posi¢ao de pressionamento [mm] w Posicao de pressionamento [mm]

LAT3[-30

25T T ] —
L2 5 a

=

£ 4 | ——

g S@nﬁgum‘hmzmpnm:z,ﬁ | —1

2 .

O 2 [~ Valor de configuragao do empuxo:

a 1 | — |

@

=

£ 0o 5 10 15 20 25 30
w Posi¢ao de pressionamento [mm]

Deslocamento da mesa (Referéncia)

Deslocamento através do curso todo quando uma carga é aplicada ao ponto indicado pela seta.

Deslocamento da mesa devido a carga do
momento de afastamento

Deslocamento da mesa devido a carga do
momento de guinada
40

A1l

Al

—

LAT3[-10, -20, -30 LAT3[I]-10, -20, -30

Deslocamento da mesa devido ao momento

de carga

40

LAT3[]-10, -20, -30

—

€ €

£ 005 E oo

(] ©

% 0,04 2 0,04

£ £

5 003 g 003

] ]

£ 002 T 002

§ oot § 001

s 7 s

@ @

8 0% 2 4 6 g 09 2 4 6
Carga N Carga N

3

£ 008

b

o

g 008

g

S 004

=

£

£ 002

Q

S

a

8 % 2 4 6

Carga N

Curso: St [mm], Repetibilidade do posicionamento [um], Precisao da medicao [um], Peso da mesa [g]

LELEIEK] Momento admissivel [N-m]

Modelo LAT310 | LAT3R10 LAT320 | LATeF20 LAT330 | LATaF30 LD M de rolamento
Modelo de desvio [ jreetes
Curso [mm] 10 20 30 Mpmax, Mymay
Repetibilidade do posicionamento [um]| +90 ‘ 5 =90 ‘ =5 +90 ‘ =5 LAT3[ 10 02 02
Precisao da medigao [um] 30 ‘ 1.25 30 ‘ 1,25 30 ‘ 1,25 LAT3[J-20 03 02
Peso da mesa [g] 50 70 90 LAT3[]-30 04 0.2




Motor de cartao

Série LAT3

Como pedir e

LAT3[ -[10]-[1]N] @

Resolucéo do sensor

(Nada| o0un |
CF [ rsm ]

Momagem por parafuso
Montagem em trilho DIN

Curso Comprimento do cabo E/S 22
10| 10mm Nada Sem cabo
[20| 20mm 1 im
30| 30mm 3 3m
5 5m
Comprimento do cabo de acionamento
Nada Sem cabo Controlador M2
1 im Nada Sem controlador
3 3m N com controlador (NPN)
5 5m P Com controlador (PNP)

Nota 1) Consulte a pagina 28 para especificagdes detalhadas do controlador.
Nota 2) Se “Sem controlador” foi selecionado, o cabo E/S também néo estéa incluido.
Logo, ndo é possivel selecionar o cabo E/S para esta opgéo.

Se o cabo E/S for necessario, pe¢a-o separadamente. (Consulte a pagina 38, “[cabo E/S]” para detalhes.)

Nota 3) Trilho DIN néo incluso. Se o trilho DIN for necessério, pega-o separadamente. (Consulte a pagina 29, “Trilho DIN”

e “Adaptador da montagem em trilho DIN” para detalhes.)

@Multicontador o= 5

@Cabo do contador

Construcao do sistem

Produtos vendidos separadamente "2

Fornecido pelo cliente “=*

Fonte de
alimentacdo
de controle

24 VCC

@Cabo de fonte de alimentacao
(AWG20, 0,5 mm?)

@Plugue do
contador

@Plugue da
fonte de
alimentagao

@Tipo controlador M= 1)

@Cabo E/S

Produtos vendidos separadamente

@Kit de configuracdo do controlador " *

<>

configuracdo do

controlador

Cabo de configuragéo do controlador

@Cabo de acionamento

- ——

Opgoes (Pode ser pedido sep ou com nimero de peca do motor)
N° Descrigdo Referéncia | Observacoes Acessorios (Fornecido com o controlador anexado)
1 Controlador LATCA-CICICT | orsedeahesrapigra28 N° Descrigdo Observagdes
2 Cabo de acionamento LATH1-C0 | Consdeahesnepigna 1 | Plugue da fonte de alimentagéo | Para a fonte de alimentagéo de controle
3 Cabo E/S LATH2-C) |3 2 | Plugue do contador|  Para o multicontador

@Motor de cartdo

Produtos vendidos separadamente

N° Descricdo Referéncia |Observagoes
1 Multicontador CEUs00-O | l Consulte as paginas 38 e 39 e peca separadamente.
2 Cabo do contador LATH3-C) e )
. - " oy as operages teste.
3 | Kitde configuragéo do controlador | LATC-W1  [imuesihesapige

Nota 1) E possivel incluir opgdes como controladores e cabos em "Como poder" para o Motor de Cartéo.
Consulte "Como pedir" nesta pagina para obter detalhes.
Nota 2) Nao & possivel incluir produtos vendidos separadamente no "Como pedir para o Motor de Cartéo.

Nota 3) Fonte de alimentagéo, cabos de fonte de alimentagéo, CLP e PCs devem ser preparados pelo usuério.
Nota 4) Os itens séo utilizados para configurar os parametros do acionador e as condigdes de operagéo para o

Nota 5) Esses itens sao utilizados para exibir a posicéo da tabela e para sinalizar as posigdes pré-configuradas
ativas para dispositivos externos por meio de saidas digitais ao medir o comprimento.
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Motor de cartio SEFie LA T3

Especificacoes
Modelo LAT3-10 [ LAT3F-10 | LAT3-20 [ LAT3F-20 | LAT3-30 [ LAT3F-30
Curso (mm) 10 \ 20 \ 30
Tipo Motor linear de tipo com movimentacdo magnética
Motor | Forga instantanea méxima () '** 29 5.2 [ 6 [ 55 LAT3
Forca continua (N) =129 3 ‘ 2,8 ‘ 2,6
Guia Tipo Guia linear esférica LEF
Massa da carga maxima (g) Horizontal: 500, Vertical: 100 \ Horizontal: 500, Vertical: 50
Tipo Encoder de linearidade ética (ampliag&o) LEJ
Sensor 0 (um) 30 | 125 | 30 [ 125 | 30 [ 1,25
Sinal de posicéo de origem Nenhuma\Fornecido\ Nenhuma\Fornecido\ Nenhuma\Fornecido LEL
Operagdo | Velocidade de aplicacdo de forca 6
modo torque | Valor ajuste de forga "= 129 1a5b 1a48 1a3,9 LEY
Operagiode | Posicionamento
poscionaneno| Repetibilidade (um) "5 +90 +5 +90 +5 +90 +5 LEs
Medicao | Precisdo (um) =45 +100 =10 +100 =10 +100 =10
Velocidade maxima (mm/s) Mo20 400 LEPY
Faixa de temperatura de trabalho (°C) 5 a 40 (Sem condensagéo) LEPS
Umidade relativa (%) 35 ta 85 (Sem condensacgéo) LER
Peso (g) "=7) 130 [ 190 \ 250
Peso da mesa (g) 50 \ 70 90 LEH

Nota 1) O empuxo continuo pode ser gerado e mantido continuamente. O empuxo méximo instantaneo é o empuxo de pico
méximo que pode ser gerado. Consulte om valor de configuragdo de empuxo permitido (Pagina 24) em
as caracteristicas da for¢a de pressionamento (Pagina 25).

Nota 2) Quando montado na base com boa capacidade de dissipagéo de calor em 20 °C de temperatura ambiente.

Nota 3) A forca de pressionamento varia dependendo do ambiente de trabalho, dire¢éo de empuxo e posigéo da mesa.
Consulte as [FTTHE Caracteristicas da forca de pressionamento (Pagina 25).

Nota 4) Quando a temperatura do Motor de Cartao é de 20 °C.

Nota 5) A precisao depois da montagem do Motor de Cartéo varia dependendo das condigdes de montagem, condigdes de
trabalho e ambiente, entdo, calibre-o com o equipamento utilizado na sua aplicacéo.

Nota 6) A velocidade maxima varia dependendo das condi¢des de trabalho (massa da carga, distancia de posicionamento).

Dimensées Nota 7) O peso do Motor de Cartdo. Os controladores e cabos nao estéo inclusos.
LAT3O[ -0 E 23 68 )
Curso: A s z AJ
03 ° profundidade(1,5 i
G L A —
Orificio de posicionamentolna mesa
(Orificio do pino do trilho) a5
3 \49 D ° ] ° 2]
3
:
ol 3l J |
3 % o D * J N3
5 »,
; '*‘ Q c &
D T e ° \ g
- 30 idade 15 Cabo de
Trilho, os 2 o oy
Mesa " 5 f xM3x0,5 pzo!und\dadi 25
~s
T T T d
!
65 F Nota 1)
8’”"‘5 x05 d"’“‘”di“a:e‘f Nota 1) Consulte a pagina 41 a respeito das Precaugées especificas do
i do perafso de mortagem do iha produto para os parafusos de montagem.
o Nota 2) O comprimento da parte do pino inserida no orificio de posiciona-
@ mento deve ser mais curto do que a profundidade especificada.
m‘ © Nota 3) Este desenho mostra a posicao de origem.

MES e re) Nota 4) As posi¢cdes domésticas G e H séo dimensdes de referéncia
(guia). Consulte a pagina 36 para obter detalhes sobre a posicdo
de origem.

@ g (mm)
o ul Di Oes da mesa | Dimensdes do trlho | Posicéo de orgem "4
Modelo Curso es: 5065 10 | Posicéo de orig
Notag) S A B [ D E F G H
35 g LAT3[-10 | 10 | 49 | 4 — | 60 | 50 | 4 |105
Orfdodopodotifo. | 4 3.0, 3 LAT3}-20 | 20 [ 69 | 6 | 25 | 90 | 80 | 14 | 205
Sso LAT31-30 | 30 | 89 | 6 | 25 | 120 | 110 | 24 |30,5
2 ™
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